Control de Lego Nxt desde Squeak
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Se describira a continuacién el proyecto de robdtica que permite controlar y programar
robots Lego Nxt con Squeak.

El objetivo de este proyecto es realizar una plataforma de desarrollo en el campo de la
Robdtica que facilite la investigacion en ese campo, y permita su ensefianza en niveles
primarios y secundarios.

El proyecto cuenta con 3 capas: Core, Etoy y Controlado.

La primera, Core, es el niicleo en el que estd basado todo el desarrollo posterior. Es la
capa principal y esencial para el control de los robots, y encapsula todo lo relacionado
con la comunicacién por mensajes instantineos que presenta la arquitectura de los
robots Lego Nxt.

La conforma un tdnico objeto, LegoNxt, que es el responsable de conectarse por
Bluetooth con un robot dado, mandar los mensajes para controlar la velocidad de los
motores, y recibir la informacién de los sensores.

Uno de los problemas que se presentaron al desarrollar este objeto fue la conexién. El
Bluetooth se conecta por medio de un puerto COM. Aunque esto no presenta mayores
dificultades en Squeak, se descubrié que los puertos de nimero superior a 10 son mas
dificiles de conectar y que Windows XP realiza una pésima administracion de los
puertos COM, manteniéndolos ocupados a pesar de la liberacion de los dispositivos. La
solucién que se encontrd fue modificar directamente el registro de Windows para liberar
los COM.

Teniendo como base lo desarrollado en el Core se hicieron aplicaciones mds amables
para controlar los robots.

Una de ellas es un Morph que permite el control de las funciones basicas por medio del
teclado o joystick.

salir  Su funcionamiento es muy sencillo:

El botén "Conectar LegoNxt" pide un
nimero de puerto COM, crea una instancia
de LegoNxt y la conecta al puerto
especificado. Los botones "Manejar por
joystick" 'y  "Manejar por teclado”
intercambian los dos modos de control. En
el caso del primero, también pide que se
ingrese el nimero de joystick a conectar.
Finalmente, “Salir” desconecta el robot y el
joystick y elimina el objeto.

Conectar Legaolxt

Manejar por jovstick Manejar por teclado



Por otro lado, también se desarrollé un Etoy que permite la programacién de guiones
para ejecutar por los robots y acercar la robética a niveles de educacién primaria o
secundaria.
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Esta es la representacion grafica del robot conectado. Para programar un guién
es necesario abrir un visor.

Como se puede observar, en la categoria “Nxt” se
tienen todos los tiles necesarios para programar el
funcionamiento de los robots: se puede modificar
directamente las velocidades de las ruedas o usar
comandos directos para ir hacia adelante, hacia
atrds o girar un tiempo determinado. También se
realizaron instrucciones para girar en angulos.
Esto dltimo necesita una calibracién previa, que
consiste en contar el tiempo necesario para dar
una vuelta completa y usar ese valor como
referencia. Se puede encontrar la opcion
“Calibrar...” en el mend del Morph, asi como
otras opciones ttiles:

Calittar...
Velocidad Izquierda...
Velocidad Derecha...
Parar
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