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Abstract—Todos los afios se celebra la LARC, la cual busca unidades ladrillo nxt, seis servomotores nxt, umsee
reunir a competidores de diversos paises en un camso de ultrasonido nxt, un sensor de luminosidad rcx, omgas o
robdtica. Este concurso es el mas importante si debdtica se  prgjula magnética hitechnic y un sensor de cailechnic.
esté hablando, en ella} se presentan ,dlversas catdge en la que El robot que va en busca del password card, calesta
nos enfocaremos sera en la categoria IEEE SEK (IEEGtandar . L
Education Kits) ladrillo nxt, tres servomotores nxt, un compasdnmie, dos

sensores de contacto rxc, un sensor de ultrasonidg un
I. INTRODUCCION sensor de lumninosidad rcx.

B. Disefio de algoritmos

Este TDP, Team Description Paper, busca descrisir la S€¢ actualizo el firmware de los ladrillos NXT,
actualizando al firmware 1.05. Ya que este tiemp®de para

ideas de como nuestro,e_qmpo enfren~to el desgateaﬂo los sensores hitechnic que se utilizaron en lostspltomo
para el concurso de robética de este afio en lgaréd EEE . . o
el sensor de color y el compés o brdjula magnética.

SEK. El desafio de este afio consiste en que dastsrob
trabajen en conjunto de modo de ir cumpliendo olgsty . L
sumando puntos. Asi, uno de éstos debe subir témigle y NXC/NBC con el cpmpnador NBC version 1.0.1.b34d)¢t
recoger una password card que es representadapubo YN lenguaje muy similar a C y se mantuvo su  paradli
negro de 2 [cm] de lado, para luego depositarlouen IMPerativo en nuestros algoritmos.

agujero, mientras que el otro debe buscar e ideantifa otra El robot que busca la Ultima backup tape navegaré c

backup tape entre 24 cubos (23 azules y 1 negr@yuda de los sensores de ultrasonido para saloésttacia
representada también por un cubo de color negrpgede de la pared al robot, el compas orientar la didetcel
estar en 4 posiciones diferentes dentro de 6 calamentre sensor de luminosidad para llevar un conteo déreas en
23 backup tape antiguas, representadas por un amblp el suelo y para lograr precision al seguir linehsensor de
todo esto tiene que ser realizado en un tiempadida cinco color se utiliza para detectar la correcta backpe.t
minutos. El robots que busca la password card, utiliza ebme
Como el desafio lo estipula, la construccion de @ambultrasonido para buscar la password card sobre
robéts debe ser con piezas de Kits Educacionatesdebe plataforma, los sensores de compas, al igual qu disefio
sobrepasar la medida de veinticinco por veinticincdel otro robots se usa para orientar su direccionlae
centimetros cubicos. Nuestro equipo utilizo losKie Lego plataforma, los sensores de contacto para sabadasibe
Mindstorm, siendo el NXT con su procesador ARMTj@ o baja un escalon y para saber cuando atrap6 &wpas
realizara el procesamiento de nuestros algoritmos. card, y el sensor de luminosidad para detectain&aldel
suelo.

Il. DISENO o
C. Comunicacion

A. Disefio mecanico Para logra una coordinacién de movimientos u pageat

Durante el transcurso de los meses el disefio dgtrose cumplir todos los objetivos es necesario que Idsllas nxt
robots a sufrido diversos cambios, ya sea en ¢bnss S€ puedan comunicar.
motriz de desplazamiento o como el sistema motdz d Ambos ladrillos nxt se comunican entre si a tradés
identifica y atrapar el backup tape o el passwamd segiin comunicacion bluetooth, ya sea los del robots queed la
sea el caso de cada robots. Y nuestros sistemas Uféma backup tape que tiene dos ladrillos nxt, coet
retroalimentacién del medio, cambiando los sensordgdrillo del robots que busca la password card sple se
Finalmente se seleccionaron las mejores ideas yql&s comunica con uno de los otros dos del otro robots.

El lenguaje para programar ambos robots usado fue

la

dieron mejor rendimiento para cumplir los objetivoSe La comunicacion bluetooth es del tipo master-slave,

explicard solo nuestro Ultimo disefio mecanico, @ ge Ppudiendo el master tener 3 slaves en distintos lesna

mostrara el dia de la competencia en Salvador dgaBa Siendo un master slave de otro dispositivo. Cora est

Brasil. topologia es posible logra la comunicacién necesanire
Vamos a enfocarnos primero en el disefio del robetva 10s ladrillos nxt. La figura 1 muestra la topologde
a buscar la Ultima backup tape. Este robot constalas COmunicacion entre las unidades NXT, estableciertio

orden jerarquico que adquiere cada uno.



robot 1

Figura. 1. Topologia de comunicacion entre lagladés NXT. La
direccion de la flecha establece el orden jeramgice adquiere cada
unidad v cada lazo renresenta a uno de los doss.

I1l. DESARROLLO

Ambos robots estan disefiados de tal forma que rogre
terminar el desafio de forma completa y cumplir dan
reglas de la competencia, es decir que ambos rddgrisn
identificar, recoger y traer el backup tape o pasdvecard,
segun corresponda, al main computer y depositarl&le
menor tiempo posible y al unisono en lo posible.

IV. CONCLUSIONES

Como grupo, creemos que es necesario recalcar, que
participar en este tipo de actividad, nos ayuda pader
mejorar la comunicacién entre nosotros, debidoeaasu
necesario poder expresar nuestras ideas de mdaers ¢
precisas. También nos ayuda a mejorar el trabagmeipo
el cual fue fundamental, para poder realizar loshdts.
Tanto la comunicacion y el trabajo en equipo, son
actualmente factores, importantes para poder midisanos
de mejor manera para nuestros futuro.

Nuestro equipo fue el ganador en la competencia
realizada en nuestro pais, esperamos que las mejoea
realizamos a nuestros robots den buenos resultados.
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