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Resumen.- En este documento se describe el disefio y
programacion de los robots PEGASO 1 y PEGASO 2,
construidos en la Universidad Politécnica de SLP usando
piezas de LEGO con la finalidad de participar en la
competencia latinomaericana de robética 2008 categoria SEK.

1. ROBOT PEGASO 1

Este robot estd compuesto por 2 ladrillos lego NXT (Fig.
1), y realiza la tarea de buscar el dltimo backup (cubo negro)
en los gabinetes. Estd formado por 6 actuadores y 5
sensores para realizar esta tarea de manera auténoma, los
cuales se describen a continuacién. ( Fig. 1y Fig.2)

Figu‘-ra 1.- Imagen frontal del robot ;’EGASO 1

A. Actuadores

Motor Traccién derecha (M1-A)

Motor Traccién izquierda (M2-A)

Motor sube/baja pinza (M3-A)

Motor para manipular la valvula (M4-A)
Piston Neumatico (P1-A)

Pistén llenado automatico del tanque (M5-A)

B. Sensores

Sensor de luz para identificar el cubo negro (S1-A)

Sensor de toque izquierdo, indica cuando toca la pared (S2-A)
Sensor de toque derecho, indica cuando toca la pared (S3-A)
Sensor compds, para indicar la orientacion del robot (S4-A)
Sensor de luz que utiliza para seguir lineas (S5-A)

Figura 1.- Imagen inferior del robot PEGASO 1

C. Programacion
Como este robot utiliza dos ladrillos, es necesaria la
comunicacién entre ellos ya que uno controla la traccién y
ubicacién en el escenario y el otro se encarga de detectar y
tomar el cubo. Para esto se crea una red Bluetooth Maestro-
Esclavo. La programacién de las tareas del mismo es
secuencial y se puede ver en el GRAFCET. (Fig. 3)

O Se coloca el robot en condiciones
iniciales (S5-A sobre linea azul)
-|- Comienza Programa

1 S5-A -> Varl
-I- tlIx1
2 Gira hasta alcanzar

el blanco y se detiene
-|- 21 x2
3
‘I‘ S5-A Detecta Negro
4 Se alinea y sigue linea

Nivel =0

-|- (S2-A =1).(83-A =1) Colisionan al frente

5 SI-A ->Var3
Cubo Azul ->Ban=0
Cubo Negro -> Ban=1

(Ban =0).(Nivel<4) -I- (Ban =0).(Nivel =4) —I—
Sube Nivel la pinza
6 Nivel = Nivel +1

Ban=1 -

Retrocede, baja pinza

8 || Cierra pinza 7 Gira 90°
y BT y avanza
TSS-A Detecta negro
—-S5-A Detecta Azul 5
9 Se alinea y sigue linea
=4 (S2-A =1).(S3-A =1) colisién al frente

10 |-[=e]

-I-L]egu aviso de Robot2
1 1 Envia sefial e
inserta cubo

Figura 3.- Se muestra el grafcet de funcionamiento del robot PEGASO 2

En este grafcet varl,var2, etc. Representan variables enteras
mientras que t1,t2,t3, etc. Son tiempos ajustados a la pista.

Ademads de este programa, el maestro también controla la
comunicacion entre los 2 cerebros de PEGASO 2 (el robot
que sube las escaleras), para esto PEGASO 1 tiene una
tarea la cual se encarga de escuchar los mensajes de uno de
los cerebros de PEGASO 2 y de reenviarlos al otro cerebro
de PEGASO 2, esto en ambas direcciones.



II. ROBOT PEGASO 2

Este robot (Fig. 4.) estd compuesto por 2 ladrillos lego
NXT, a los cuales se conectan 6 actuadores y 6 sensores
como a continuacion se describe. (Fig. 4. y Fig. 5.)

Fig. 4.- Vista frontal del robot PEGASO 2

A. Actuadores:

Motor 1 (M1-B): Traccién Derecha del robot
Motor 2 (M2-B): Traccién izquierda del robot
Motores 3,4 (M3-B,M4-B): Motores sube-baja pinza
Motor 5 (M5-B): Cierra pinza

Motor 6: (M6-B): Traccion trasera

B. Sensores:

Sensor acelerometro (S1-B): Checa si estd en un plano o si
estd inclinado (en un escal6n)

Sensor compds (S2-B): Detecta la orientacién del robot
Sensor ultrasénico (S3-B): Detecta la posicién inicial del
cubo

Sensor de luz (S4-B): Sigue la linea

Sensor de tacto (S5-B): Detecta colision al frente

Sensor de tacto (S6-B): Detecta colision trasera

Fig. 5.- Vista lateral del robot PEGASO 2

C. Programacion

Ambos se comunican via Bluetooth en un sistema donde
ambos son esclavos del maestro del robot PEGASO 1.
Cuando requieren comunicarse entre si el ladrillo emisor
envia una clave al robot maestro y este lo reenvia al esclavo
receptor. Esta comunicacién es en ambas direcciones. La
programacion del robot es secuencial y se puede visualizar
en el grafcet (Fig. 6.)

0 Se coloca el robot en condiciones
iniciales (-90° de frente)
-|- Comienza
!
Activa (M1-B y M2-B

T
2 Gira 90" y avanza
-|- S5
3 Contintia Avance

activa M6-B
-I- S1-B (Detecta Plano)
4 Detiene Motores y

se alinea
Lo

5 Gira 90° y activa motores

-|- S6-B

S3-B -> Refl
6 1 AvanzaAt
S3-B -> Ref2

Refl = Ref2
— Refl !=Ref2
7 Se acomoda para 6
subir y sube escalén
‘|‘ S5-B
8
1 i

9 Avanza hacia atrds
hasta bajar ambos

_|_l4 1x9
1 O _| Gira 90" y avanza
!

-I- S4-B (Detecta linea negra)

11 ]

-I- S5-B
1 2 Envia Sefal al maestro

-I-Seﬁal del Maestro

13 {men ]

Fig. 6. Se muestra el grafcet de funcionamiento del robot PEGASO 2

(M1 y M2) hacia atrés
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