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® ROBO TX ExPLOoRER CUADERNO ADJUNTO

VEhiCUIOS con B ;Para que se necesitan vehiculos auténomos con traccion de orugas? La invencion de la traccion de orugas

., para vehiculos se hizo necesaria para poder superar también terrenos intransitables. Donde una traccion de

traccu’n de Orugas neuméticos ya no funciona, p.ej. en el desierto se emple la traccién de orugas. De este modo en la 1% guerra
mundial se construyeron y emplearon los primeros tanques y camiones con traccion de orugas.

Segun el terreno, se podian reequipar los vehiculos de traccién por neumaticos a orugas.

También en el empleo civil se utilizaron vehiculos de orugas. Como puedes reconocer a través de las ilustraciones,
en realidad los vehiculos de traccién por ruedas siempre fueron la base para los vehiculos de orugas.

Pero pronto se comprobé un punto débil: Las ruedas delanteras direccionables. Por esta razén, se pas6 a
ampliar la traccién de orugas a todos los ejes.

M ;Pero como funciona entonces la direccion? Muy sencillo, mediante ralentizacion o aceleracion de una
de ambas orugas. Si se querfa circular una curva hacia la derecha, se ralentizaba a través del pufio de
mando (uno por oruga) la oruga derecha. De este modo esta se movia mas lentamente y con ello el
vehiculo se desplazaba hacia la derecha.

También hoy, naturalmente de acuerdo al estado de la técnica,
encontrara muchos vehiculos con traccién de orugas. Desde
excavadoraspequefas hasta colosos gigantes en la explotacion
a cielo abierto de lignito.

En la pirdmide de Keops en Egipto con ayuda de un minirobot
se queria seguir la pista de mas secretos.

Los investigadores enviaron el robot del tamafio de una
locomotora de juguete a través de un pozo estrecho y oscuro.
Este se condujo desde una camara al centro de la antigua
pirdmide de 4500 afios de edad y finalizé delante de una
misteriosa puerta de piedra.
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ROBO TX ExPLOoRER CUADERNO ADJUNTO ®

W Explorar espacios desconocidos, medir distancias, seguir pistas, indicar direcciones de marcha mediante MOdEIO Exp|0rer
sefiales intermitentes, reconocer colores, medir temperaturas, eludir obstaculos inméviles, reconocer dia

y noche, conectar y desconectar automaticamente los faros, activar alarmas, etc. Todo esto — y mucho de

més —lo posihilitan los sensores del ROBO TX Explorer. En detalle estos son: el resistor NTC, el fotoresistor, . .

el nuevo sensor de distancia por ultrasonido, el sensor de color infrarrojo asi como el sensor infrarrojo de flSChertEChn | k
pistas especialmente desarrollado. Gracias a dos motores de codificador y el accionamiento de oruga,

también se puede circular y explorar terreno intransitable. Con el modelo incluido Rescue Robot el kit de

montaje es la base ideal para participar en el RoboCup-Junior.

Antes que comiences, deberias dedicarle algo de tiempo a los principales componentes. Estos se describen
a continuacion:

Motor de codificador Actuadores
Como accionamiento para nuestros robots empleamos dos motores de codificador contenidos en el kit de
construccion. A primera vista son motores eléctricos normales, que estan dimensionados para una tension
de 9 Voltios y un consumo de corriente de maximo 0,5 Amperios.

Los motores de codificador sin embargo pueden ain méas. Adicionalmente a la conexién para el suministro
de corriente del motor, atin tienen una hembrilla para un cable de conexién de 3 polos, a través de la cual,
con ayuda de los asi llamados codificadores, se puede evaluar el movimiento de rotacién del motor.

El codificador funciona de forma similar como el tacémetro de una bicicleta. Un iméan (en la bicicleta se
encuentra en la mayoria de los casos en uno de los rayos) pasa a cada vuelta junto a un sensor (en la
bicicleta en la mayoria de los caso fijado en la horquilla), con lo que el sensor genera un impulso. Estos
impulsos pueden ser contados, y para el ejemplo del tacémetro ser multiplicados por el perimetro del
neumatico. De este modo se obtiene el trecho recorrido.

Los codificadores en los motores codificadores fischertechnik generan 3 impulsos por rotacién del arbol
del motor. Ademas, como los motores de codificador tienen aln un engranaje con una relacion de
transmision de 25:1 (digase .25 a 1), una vuelta del arbol que proviene del engranaje, 75 impulsos del
codificador.

Los motores de codificador se conectan al ROBO TX Controller a las salidas M1 a M4. Las sefales del
codificador se leen a través de las entradas C1 a C4.

Zumbador
El zumbador sirve p.ej. para informar actsticamente de obstaculos o colores. Se conecta asimismo a las
salidas M1 a M4.

Bombilla globular
Se trata de una ldmpara incandescente para una tension de 9 V. Esta puede ser empleada como sefial de
aviso para la direccién de marcha o simplemente como iluminacién. Esta se conecta a las salidas M1 a M4,

fischertechnik= Ea



® ROBO TX ExPLOoRER CUADERNO ADJUNTO

Sensores M Los sensores son en cierta medida las contrapiezas de los actuadores. Porque no ejecutan ninguna
accion, sino reaccionan a determinadas situaciones y sucesos.

Los sensores se conectan a las entradas universales 11 a 18 del ROBO TX Controller.

Resistor NTC (resistor de coeficiente negativo de temperatura)

En este caso se trata de un componente, con el que puedes medir diferentes temperaturas. Se habla
& también de un sensor de calor. Con aprox. 20 grados el resistor NTC tiene un valor de 1,5 kOhm. Si se

incrementa la temperatura, desciende el valor de resistencia. Esta informacién se encuentra disponible en

ROBO Pro como valor numérico.

Fotoresistor
EI' LDR 03, un sensor de luminosidad analégico reacciona a la luz diurna y modifica a la vez su valor de
resistencia. Esta es un indicador para la luminosidad de la luz.

Sensor de distancia por ultrasonido

Un sensor de distancia en un componente técnico, que esta en condiciones de medir la distancia entre si
mismo y un objeto. Los sensores de distancia trabajan con luz, rayos infrarrojos, ondas radioeléctricas, o
ultrasonido y emplean diferentes métodos de medicién. El sonido de propaga como onda. Un eco se
refleja a la fuente de ultrasonido, la cual se atrapa como sefal y de evalla. La diferencia de tiempo entre
la emisién y la recepcion de la sefial brinda un detalle sobre la distancia entre el obstaculo y el sensor. El
alcance del sensor es de hasta 4 m. El valor numérico emitido corresponde a la distancia en centimetros.

Sensor optico de colores
Los sensores de colores se emplean mayormente en la técnica de automatizacién. En este caso p.ej. se

debe controlar el color 0 una impresién a color, para estar seguro que se monta el componente correcto. El

0 sensor de colores fischertechnik emite luz roja, que se refleja con intensidad diferenciada de las diversas
0 superficies de color. La cantidad de luz reflejada se mide a través de un fototransistor y se emite como un
valor de tension entre 0 V'y 10 V. El valor de medicién esta en relacion con la luminosidad del entorno asi

como de la distancia del sensor a la superficie de color. Puedes leer este valor y procesarlo como valor
numérico de 0 - 10 000 en tu programa.

Sensor de pistas
El sensor de pistas IR es un sensor infrarrojo digital para reconocimiento de una pista negra sobre un
O Q) sustrato blanco a una distancia de 5 - 30 mm. Esta constituido de dos elementos de transmision y dos de
: m ! @ recepcion. Como conexién necesitas dos entradas universales y la salida de tension de 9 V.

(2] fischertechnik=



ROBO TX ExPLOoRER CUADERNO ADJUNTO ®

M El elemento de construccién mas importante para montar un vehiculo de orugas, es el ROBO TX Controller, RO B 0 TX
el cual se monta fijo en los diferentes modelos. A él le conectas segln necesidad, tus sensores y actuadores.
El cableado béasico extréelo de las instrucciones de construccion adjuntas. CO ntrOI Ier

M En el caso de los modelos ROBO TX Explorer se trata de vehiculos auténomos, que se mueven libremente

en el ambiente. Por esta razén, como suministro de corriente empleas el kit acumulador fischertechnik
Accu Set.

W ROBO Pro es una sencilla superficie gréfica de programacion con la que tu puedes escribir tus programas. Software ROBO Pro
La ventaja es, que no necesitas aprender ningin idioma de programacidn. En realidad puedes comenzar
inmediatamente.

Para el kit de construccion ROBO TX Explorer necesitas la ROBO Pro Version 2.1.4.2. En
caso que dispongas de una versién mas antigua, puedes actualizarla sin cargo. Ya sea 5s Z
descargando a través del menid Ayuda en ROBO Pro — Nueva versién o bajo

www.fischertechnik.de/robopro/update.html
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® ROBO TX ExPLOoRER CUADERNO ADJUNTO

REﬂEXiones B Como en todos los otros robots fischertechnik, con el ROBO TX Explorer te introducirds paso a paso en
i la fascinacion de la técnica y la programacion. Tu comienzas con un modelo sencillo y avanzas hasta
pre\ll das sistemas cada vez mas extensos con posibilidades fascinantes. En primer plano se encuentra en todos los

modelos un cuidadoso montaje y una cuidada puesta en marcha.

Fundamentos M Antes de atreverte con los modelos individuales, deberias familiarizarte con el Controller, con ayuda de
algunos experimentos. En caso de problemas también puedes consultar en la Ayuda ROBO Pro.
sobre ROBO TX
Después que hayas instalado el software, puedes conectar el Controller a tu PC a través del
contrOI Ier cable suministrado. Inicia ahora el programa ROBO Pro y abre la ventana para la prueba de
interfaz con el botén de prueba.

Prueba

ifi 21
Motor de codificador .

Conecta las conexiones del motor de codificador con e == o Mot C s e s
la conexién M1. Haz clic con el raton sobre la seleccién ::,’: e ;:’f;;zrmwmrjc_:
N " " Ll ) —————
Llzquierda” o ,Derecha”. EI motor se pone en marcha ‘:; ooxaaitmiamate, ) =) [ oven € stz S

[0 [oota vt intsmater, .1 7]| [MokbE poss o pguds 7 Dstense 1 Cerecha
con su velocidad méxima. Accionando el regulador — #F Fesssmmman 5 o ER L EL —————
. . ., , o O T E | Yob e P frase ( fotr € Dorsin
puedes ajustar la velocidad de rotacion. A través de  wrfi fossemmeen o o (£M €0 -
.Detener” el procedimiento finaliza. e - ———
af[w: T Fumtn:  [USHIEHS #000m00m (065 T Cortroler]
aF e T -
arfo__r S o o '

.c¢|'|n r ri r‘_ L el :

Fotoresistor
Conecta el fotoresistor suministrado a la conexién 11y ajusta la entrada a , Analdgico 5 kOhm (NTC, ...)".
Modifica la intensidad de luz del fotoresistor cubriéndolo lentamente con una tira de papel negro. ;Que

pasa? Tu veras que se modifica el valor numérico de la entrada.
La prueba de interfaz se comenta muy bien en el capitulo 2 de la Ayuda ROBO Pro. Asimismo encontraréas

ayuda, en caso que haya problemas entre tu ordenador y el Controller y el software - jvale la pena echar
una mirada!
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ROBO TX ExPLOoRER CUADERNO ADJUNTO ®

M Ahora comenzamos. Después que te hayas familiarizado con el ROBO TX Controller y la programacién, EI mOdEIO baSICO
puedes solucionar ahora las primeras tareas. Primero se ensambla el modelo basico de acuerdo a las
instrucciones de construccion.

%« Tarea 1- ROBO Pro Nivel 1:
Tu vehiculo de orugas debe circular recto durante 6 segundos, a continuacion debe

girar 3 segundos hacia la izquierda y luego detenerse.

Con tu primer programa atn queremos brindarte un poco de soporte. Haz clic como primera medida [ [
sobre el botén ,Archivo nuevo”. Tu programa se inicia con un hombrecillo en verde para el inicio _tieva
del programa.

A continuacion necesitas 2 simbolos de motor. Coloca el primer simbolo debajo del inicio del programa de
tal manera, que la conexion se establezca automaticamente. Mueve el ratén sobre el simbolo de motor y
conecta la ventana de propiedades (tecla derecha del ratén). Allf ajustas la salida del motor ,M1” y en
accion el sentido de rotacion ,lzquierda”. A continuacién confirmas con OK (Aceptar). Inserta del mismo
modo el segundo simbolo de motor y repite el procedimiento para la salida de motor ,M2".

Como siguiente paso el programa debe aguardar un cierto tiempo. Para ello empleas el simbolo de tiempo

de espera. Este lo ubicas debajo del segundo motor y ajustas el tiempo a 6 segundos.

A continuacién el vehiculo de orugas debe girar durante 3 segundos. Para ello insertas una vez mas dos
simbolos de motores para M1y M2. M1 debe girar hacia la izquierda y M2 hacia la derecha. Dehido a que
ambos motores deben trabajar 3 segundos, inserta a continuacién el simbolo de tiempo de espera vy

coloca el valor de tiempo en 3 segundos.

A continuacién debes detener ambos motores. Esto se produce como antes de la rotacion con el inserto de
ambos simbolos de motores y la configuracion del paréametro ,Detener”.

Finalmente deben insertar atn el simbolo de final de programa ,hombrecillo rojo”. Ahora tu primer programa
esta terminado vy lo puedes guardar. Pruébalo entonces en modo online. Para ello haz clic sobre el botén

.Inicio”.

Si has hecho todo correctamente, puedes descargar el programa sobre el Controller. Para ello haz clic Inicio [
sobre el botén ,Descarga”. Acepta la configuracién de la ventana de descargas. Inmediatamente tras la Iniciar programa en
descarga el modelo se pone en marcha. Lamentablemente adn esta sujeto al cable USB. Carga nuevamente el modo online

el programa, pero activa ,Iniciar programa mediante pulsador en la interfase”. Cuando el programa se
haya transferido, puedes desenchufar el cable. Para iniciar el programa pulsa la tecla de seleccion izquierda .Q. [
del Controller. LBl
Descargar programa al
El programa terminado lo encontraras bajo: ROBO TX Controller

C:\Programas\ROBOPro\programas de ejemplo\ROBO TX Explorer\modelo_basico_1_TX.rpp

fischertechnik=



® ROBO TX ExPLOoRER CUADERNO ADJUNTO

M 0t0 res de B Como seguramente habras percibido, tu modelo no se desplaza exactamente recto. Esto tiene diferentes

codificador

M1 Sém

V=8 D=0

Elemento de motor de
codificador

Subprogramas

3
UP nueseo

Crear un
nuevo subprograma

Copiar
Copiar
el subprograma actual

Elirninar

ix

Borrar
el subprograma actual

Solucion

¥

Avance

7
=

i :
0 @
Q
= 3

razones. Una de ellas es, que ambos motores no giran exactamente a la misma velocidad. Por ejemplo el
engranaje en un motor puede funcionar més pesado que en el otro. Como ambos motores se operan con la
misma tension (9 Voltios), un motor entonces gira mas lentamente que el otro. Debido a que hasta ahora
siempre hemos controlado nuestro robot a través de tiempos de espera, quizas una rueda haya girado
algo méas que la otra en este tiempo.

La solucion seria entonces, permitir que ambos motores giren exactamente a la misma velocidad.
Exactamente esto es muy simple de realizar con los motores codificadores.

Tarea 2 - ROBO Pro Nivel 1: v§
Repite la altima tarea y utiliza en lugar de los elementos de salida de motor y tiempo d;‘?
espera los elementos del motor de codificador. Como se emplean esta explicado en la
Ayuda ROBO Pro en capitulo 11.6.

Descubre cuanto tiempo tienes que hacer funcionar los motores en diferentes
direcciones para que el robot gire 90°. Modifica para ello la indicacion de distancia en

el elemento del motor de codificador con el que se hace girar el robot.

El programa terminado lo encontraras bajo:
C:\Programas\ROBOPro\programas de ejemplo\ROBO TX Explorer/modelo_basico_2_TX.rpp

M Para la solucion de la siguiente tarea se necesitan subprogramas. Lee para ello en la Ayuda ROBO Pro
el capitulo 4.1. Es importante que conmutes en Robo Pro a Nivel 2. ‘

Tarea 3 - ROBO Pro Nivel 2:
Tu vehiculo de orugas debe desplazarse en un cuadrado. Utiliza los mismos parametros
como en la 2° tarea. Crea un subprograma para cada direccion de marcha.

Crea primero el subprograma ,Avance” (véase Ayuda ROBO Pro capitulo 4). Marca las partes del programa
y copialos en la memoria intermedia. A continuacion crea el subprograma ,lzquierda” y ,Derecha”. En
ambos insertas de la memoria intermedia las partes de programa para , Avance” y modificas adecuadamente
los pardmetros.

Como pequefia ayuda te indicamos una seccién parcial de las tareas. La siguiente tabla debe darte en una
vision, como debes programar los motores para las direcciones de desplazamiento.

8 | fischertechnik=



ROBO TX ExPLOoRER CUADERNO ADJUNTO ®

Direccion de desplazamiento Sentido de rotacion Motor 1  Sentido de rotacion Motor 2

Avance lzquierda lzquierda
Retroceso Derecha Derecha
Derecha lzquierda Derecha
lzquierda Derecha lzquierda
Detener Detener Detener

iy . . Subprograma ,Derecha”
En funcién de esta tabla todos los motores estéan programados en los programas de ejemplo.

Programa terminado:
C:\Programas\ROBOPro\programas de ejemplo\ROBO TX Explorer\modelo_basico_3_TX.rpp

B Después que hayas experimentado suficiente con el modelo béasico, tu robot ahora debe reaccionar a vehiCUIos

varias sefales externas. ,

Para que tu vehiculo de orugas reconozca su entorno y realice determinadas tareas, lo debes equipar con autonomos
sensores. Las siguientes propuestas de modelos te muestran diferentes variantes de vehiculos de oruga

con diferentes sensores. De este modo se deben reconocer diferentes tramos de recorrido, luz y colores de OrugaS

pero también fuentes de calor o distancias. Los programas individuales los encontraras en el directorio:

C:\Programas\ROBOPro\programas de ejemplo\ROBO TX Explorer\

Seguramente conoceras de las peliculas de television las naves de fabricas vacias de personas, en las

que como controlados por una mano invisible se desplazan vehiculos de transporte. En parte este tipo de Buscador de pistas
sistemas se controlan con conductores de datos incorporados en el suelo o marcaciones de recorrido
delineadas sobre él.

El fundamento de tu programacién debe ser, que el robot se desplace a lo largo de una linea negra.
Antes que inicies la programacion, ensambla primero el buscador de pistas a las instrucciones de

construccion. Una pista de recorrido para experimentar con una linea negra impresa la encontraras en el
kit de construccién. La linea, a lo largo de la cual debe desplazarse el buscador de pistas, primero deberfa

Ser una recta.

fischertechnik= | 9 |



® ROBO TX ExPLOoRER CUADERNO ADJUNTO

B ;Como debe funcionar ahora el modelo?

El robot debe encontrar una linea negra sobre un sustrato blanco y seguir esta. Para posibilitar esto, hasta
montado en tu modelo el sensor de pista IR. El componente emite una luz en la gama infrarroja sobre el
sustrato de la pista de circulacion. De acuerdo al sustrato, esta son reflejadas y medidas por fototransistores.
Para una programacion esto significa: El sustrato claro/oscuro refleja la luz y tu obtienes el valor 1. Con un
sustrato negro la luz no se refleja y obtienes el valor 0. Cuando ambos transistores tiene el valor 0, el robot
ha encontrado el recorrido (linea negra) y debe proceder a seguirlo.

Tarea 1 - ROBO Pro Nivel 2: (§ -
Tu vehiculo de orugas debe ser colocado sobre una pista recta negra y a continuacion
desplazarse a lo largo de ella. Si pierde la pista o esta ha finalizado debe detenerse y
tocar tres veces la bocina.

Un par de pequeiias sugerencias:

Comprueba en la prueba de |a interfase la deteccion de pista por parte del sensor. Recuerda ajustar
las entradas a , Digital 10V (Sensor de pista)”. En caso que la deteccidn blanco y negro no funcione,
la causa puede estar en la interferencia de fuentes de luz (p.ej. el sol). En caso dado el sensor debe
ser posicionado algo mas cerca de la pista o ser blindado con una placa de construccion.

Programa terminado: Buscador de pistas_1_TX.rpp

08 l B Seguramente no estaras conforme con tu solucién — porque tu robot se desplaza sélo un pequefio
i '@ / tramo a lo largo de una linea. No obstante, debido a que adn no puede reajustar, abandona la marcacion,
| se detiene y te sefaliza esto.
Salida del motor
Zumbador

Tarea 2 - ROBO Pro Nivel 2:
Expande tu programa principal en las ramas de consulta del sensor de pistas de tal
manera, que el robot reconozca, cuando ya no circula mas exactamente sobre la

Encontraras una sugerencia en la seccion izquierda del programa.

. | | | | :
@ @ Ahora ya se ve todo mejor. Tu robot se mantiene exactamente en la pista predeterminada. En la nave
/ // / industrial ahora otros robots extraerian la carga transportada al finalizar la pista o proveer el robot con

¥ ) . .
una carga nueva. Esta podria entonces ser transportada de retorno al punto de partida del viaje.
- Q/ /M @/

< Programa terminado: Buscador de pistas_2_TX.rpp

10 fischertechnik=



ROBO TX ExPLOoRER CUADERNO ADJUNTO ®

Tarea 3 - ROBO Pro Nivel 2: =
En las tareas anteriores, tu robot se ha desplazado a lo largo de una determinada linea
negra. En esta tarea este debe buscar la linea. Para ello debe girar una vez sobre si
mismo. Cuando en este caso no encuentra una pista, debe desplazarse un pequeiio
tramo en direccion recta y luego buscar nuevamente. Una vez que el robot ha encontrado
una pista, este debe seguirla. Si finaliza o la pierde, debe comenzar nuevamente con la Bucle contador
bisqueda. Si ha girado 10 veces en circulo sin encontrar una pista, debe detenerse y

tocar la bocina tres veces.

Sugerencia:
Recuerda las primeras tareas en el modelo basico. Aqui el robot debe girar en 90
grados. Esto lo has realizado con un elemento de motor de codificador. También

aqui esta técnica te puede ser de utilidad.

Para la bisqueda de una pista creas un subprograma propio con el nombre de , Seguim.

rastros”. En la ilustracién puedes ver, como lo propondriamos. ) m _%" L --
V=R 0=900 n

Programa terminado: Buscador de pistas_3_TX.rpp

Los tramos de desplazamiento hasta ahora siempre han sido una recta. Sin embargo

también sucede, que los tramos de desplazamiento estén equipados con curvas. Estas
se encuentran p.ej. en instalaciones industriales en las que material o piezas deben
ser transportados de una maquina a otra.

Tarea 4 - ROBO Pro Nivel 2:
La pista de recorrido de experimentacion contiene diferentes curvas con
diversos radios.

Experimenta en tu curso circular también con diferentes velocidades de
M1y M2. ;Con que configuracion logra el robot recorrer la pista con

fischertechnik= 11 |
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RObOt de tl'ln3|, B Con el sensor para la medicion de distancia y el resistor NTC se te ofrecen otras posibilidades de

expandir tu modelo a un verdadero robot profesional.

Sensor de

dlStﬂ“Cla y Medir distancias, temperatura y eventualmente encaminar
medidas auxiliares. ;jQue es lo que opinas, donde podria ser
temperatu ra empleados robots con estas capacidades? Seguramente se te
ocurriran para ello diferentes areas de aplicacién. Nosotros
queremos ocuparnos del drea de proteccion contra incendios y el
combate de los mismos en tineles de automaéviles y ferrocarriles.

La tarea de un robot de este tipo es acercarse al foco del incendio, medir temperaturas en el tinel y
comunicar los datos a una central de guia. En la mayoria de los casos los robots estan equipados con una
instalacion mévil de extincién, que puede ser empleada de acuerdo a las condiciones.

Ensambla también aqui a conciencia de acuerdo a las instrucciones de construccién el modelo ,Robot de tdnel”.

Tarea 1: ROBO Pro Nivel 2 .
De forma similar al rastreador, que se desplaza a lo largo de una linea, tu robot debe \m
l“

desplazarse un determinado tramo a lo largo de una pared a una determinada
distancia (aprox. 20 cm).

Programa terminado: tanel_1_TX.rpp

B Permitenos para la siguiente tarea abordar una vez més el tema del robot extintor de incendios. Para
que como tu robot, se desplace a lo largo de la pared, este utiliza sensores de distancia. Sin embargo para
detectar el foco del incendio, emplea sensores de calor. Este sensor de calor es para tu modelo el resistor
NTC. Las propiedades fisicas de este componente es, que ente el incremento de la temperatura se reduce
la resistencia. Esta modificacion la puedes probar nuevamente con la prueba de la interfase. Conecta el
resistor NTC a la conexién I6. Acerca una fuente de calor al NTC y observa el valor numérico de la entrada.
Recuerda ajustar la entrada a ,Analégico 5 kOhm (NTC, ...)".

En la entrada analdgica se indica el valor de resistencia del sensor de temperatura, no la temperatura. Para
convertir este valor en una temperatura, puedes emplear el subprograma ,NTC->T" (ver ttnel_2_TX.rpp).

Tarea 2: ROBO Pro Nivel 2
Extiende el programa, en el cual el robot se desplaza a lo largo de la pared del tiinel.
Mide adicionalmente la temperatura actual. Cuando este aumenta a un valor
. ’ i W @ determinado, el robot debe detenerse y emitir una seiial de advertencia a través del
zumbador. Simultaneamente con el zumbador, la luz de advertencia roja debe emitir
una seial intermitente.
Tras este procedimiento de extincion simulado el robot debe virar y retornar la X
punto de partida. ‘

Programa terminado: tanel_2_TX.rpp
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Sugerencia:
Debido a que tu robot sélo posee un sensor de distancia, este necesita para retornar al punto de
partida una segunda pared para desplazarse a lo largo de ella.

En caso que en tu coleccién fischertechnik dispongas alin de un motor y una hélice, puede incluir ain la
extincion del fuego en tu programa.

W Como siguiente sensor conoceras ahora el sensor de colores. La ilustracién a un lado pretende darte un Detector de
ejemplo del empleo industrial. Como podrés reconocer, se separan latas de pintura que han sido ubicadas

erréneamente. COIOreS

Se recepciona, digitaliza y procesa mediante un ordenador y un software, la luz reflejada por el objeto
palpado. La tarea del sensor es, reconocer los diferentes colores y enviar datos de medicion al ROBO TX
Controller.

En el modelo de deteccién de colores el sensor de colores esta incorporado. Este se conecta con el alambre

negro a4, el alambre rojo a +y el alambre verde a _L. Para los primeros programas de prueba empleas las
superficies de color impresas sobre la pista de recorrido.

Tarea 1 - ROBO Pro Nivel 2:

Comprueba primero en la prueba de la interfase, los valores que la interfase emite para

los diferentes colores. Emplea junto con los 3 colores preestablecidos también blanco vy
y negro.

Confecciona una tabla y registra alli los valores que tu has medido. Observa también
modificaciones, cuando se altera la distancia a la superficie de color o la luz del entorno.

Color Valor
Blanco
Tarea 2 - ROBO Pro Nivel 2: A 2
. - o\ Negro
Escribe un pequeiio programa, con el que el sensor detecta la superficie de =-1t—, Al
color verde. Cuando el valor medido se encuentra en el rango de valor especificado, se s
activa el zumbador durante 1 segundo. A continuacion el programa salta al inicio. Verde

Programa terminado: Detector de colores_2_TX.rpp

Sugerencia:
Para la siguiente tarea necesitas las tres Idmparas con capuchones de color diferentes, que ya se
encuentran montadas en tu modelo.
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A Tarea 3 - ROBO Pro Nivel 3:
Escribe un programa, el cual permita a tu robot desplazarse en linea recta un tramo
determinado. En este tramo se encuentran tres superficies de color. Cuando el sensor
detecta un color, el robot debe detenerse durante 3 segundos. En este tiempo conecta
las lamparas con el color correspondiente y emite una sefal acustica a través del
zumbador. A continuacion se desplaza hasta la siguiente superficie y repite su trabajo.
A continuacion se desplaza hasta la dltima superficie, informa el resultado y alli se detiene.

Programa terminado: Detector de colores_3_TX.rpp

MOdEIO completo M En el modelo ,Explorer” estan contenidos todos los g5
actuadores y sensores que son necesarios para un
Explorer vehiculo auténomo robotizado.
Ahora ya no tienes limites para solucionar tanto tareas
faciles como dificiles. En las etapas de construccién antes
tratadas, en la mayorfa de los casos s6lo has empleado
un sensor para conocer las posibilidades de aplicacion.

W

MG A~

L?’; Tarea 1 - ROBO Pro Nivel 2:

Programa tu robot de tal manera, que durante el desplazamiento se encamine hacia un
obstaculo. A una distancia de aprox. 60 cm debe reducir su velocidad. A una distancia
de 40 cm se detiene. Si el obstaculo continia su movimiento hacia el robot, este debhe
desplazarse a partir de una distancia de 20 cm lentamente y a partir de 10 cm rapidamente
hacia atras.

Programa terminado: Explorer_1_TX.rpp

Tarea 2 - ROBO Pro Nivel 2:

Ahora el robot parte hacia su viaje de exploracion. Confecciona un programa para el
empleo de 2 sensores - sensor de pista y sensor de distancia. Primero el robot debe seguir

sobre la linea negra de la pista de recorrido de experimentacion. Sobre el tramo ubicas
un obstaculo. Este debe detenerse aprox. 10 cm delante del obstaculo y retroceder un ? J '
centimetro. A continuacion debe virar y seguir la pista en la otra direccion. u§ il

Programa terminado: Explorer_2_TX.rpp
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Tarea 3 - ROBO Pro Nivel 2:

El programa de la tarea 2 debe ser ampliado en tres sensores - el detector de colores, el

sensor de temperatura y el fotoresistor para medicion de luminosidad.

A lo largo de la pista se encuentran diferentes superficies de color. Estas las informa el
robot a través de diversas seiiales aciisticas. Si durante el viaje la temperatura del
entorno asciende demasiado, debe parpadear la luz roja de advertencia. En el momento
que se oscurece el ambiente, el robot conecta sus 2 faros. Cuando se aclara nuevamente,

los faros se vuelven a desconectar.

Programa terminado: Explorer_3_TX.rpp

B Nuestro Explorer permite ser programado como robot controlado a distancia para investigar mundos
desconocidos. Para ello se conecta el ROBO TX Controller con el ordenador a través de una interfaz

inaldmbrica Bluetooth.

_ %_} Tarea 4 - ROBO Pro Nivel 3:

«-A~= Para esta tarea tu ordenador es la central de control para una expedicion a Marte. La
tarea es, que valores de medicion de un paisaje marciano sean transmitidos a la estacion
de tierra. El control para tu robot se genera en el panel de mandos de ROBO Pro (véase

Ayuda ROBO Pro capitulo 9).

ROBO Explorer

Motorenbotors Moteas

N

Luminosidad [
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Tu robot debe ser programado de tal manera,
que transmita valores de medicion de color
del suelo, temperatura, brillo y obstaculos. El
robot se controla manualmente a través del
panel de control del programa principal en
ROBO-Pro.

Programa terminado: Explorer_4_TX.rpp

Marte —

Partida hacia el

cuarto planeta
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RObOCup Ahora has realizado todas las tareas, te has introducido en la construccién de robots y la técnica de
Junior programacion — ahora pueden recoger los frutos de tu trabajo y con el modelo , Rescue Robot” presentarte
a la liga de rescate del RoboCup Junior.

Rescue Robot

B RoboCupJunior es una iniciativa mundial de formacién orientada en proyectos, que promociona eventos
internacionales de robética para gente joven. El objetivo es, presentar robots y sus aplicaciones a nifios y
jovenes.

En funcién de la definicién del problema, que puedes obtener en Internet bajo

http://rcj.robocup.org

seguramente te serd facil, programar tu Rescue Robot para este concurso.

La imagen izquierda te muestra la pista de recorrido que el robot debe
atravesar. En este tramo debe realizar diferentes tareas, p.ej.
desplazarse alo largo de una linea, buscar figuras de diferentes colores
en el suelo o atravesar una puerta etc. jNo seria esto algo para ti?

sugeren(:las B La diversion en el tema de robética puede perderse muy facilmente cuando el robot no funciona como
uno quisiera.

importantes

Frecuentemente con medios sencillo se permiten detectar errores y subsanarlos.

Cable

Aqui debes proceder exactamente. Primero se cortan los cables a la longitud predeterminada y a
continuacién se desaislan los extremos y se conectan firmemente con los conectores. Comprueba con
ayuda de un bloque de iluminacion (38216) con Idmpara esférica de enchufe (37869) y con el kit acumulador
Accu-Pack, la capacidad de funcionamiento.

Suministro de corriente

Frecuentemente un acumulador casi descargado es la causa de comportamientos erréneos de tu ROBO TX
Explorer. Cuando la tensién desciende por debajo de 5V, el ROBO TX Controller se desconecta
automaticamente. Un compartamiento erréneo también se puede presentar, cuando el acumulador adn no
estd tan descargado. También en ese caso se debe cargar el acumulador.

Programacion

Una vez solucionados todos los problemas mecénicos y el robot adn no quiere funcionar correctamente,
frecuentemente esto se debe a una programacion errénea. Aqui te ofrece ROBO Pro el modo online, en el
que puedes hacer un seguimiento del flujo de programa sobre la pantalla. Aqui encontraras mayormente
pequefios errores de programacion, que se han colado.
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