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Para instalar el Mindstorm en sus computadoras:
- Instalar primero: ROBOTCVirtualWorlds LEGO_362.exe
- Instalar luego: RVWLevelPack CurriculumTables311.exe
Una vez instalado:
Abrir el Lego Mindstorms

Por defecto debe trabajar tal y como esta la configuracion.

Abran el siguiente fichero "forward until push”
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Una vez abierto comentar la linea 21 con los siguientes caracteres: //
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#pragma configlStandardModel, "EVW REMBOT")
Fit 1 Code automatically generated by 'ROBOTC' configuration wizard

T4 Pt | HoES |
Forward until Push

Thiz program instructs the robot to move forward at half speed until the hum
There iz a two second pause at the heginning of the program.

Robot Model{s): WZT BEMECT

[I/0 Port] [Hame] [Type] [Description]
MNotor Port 2 rightMotor NET Motor Right =zide mot
Hotor Port 3 leftMotor NET Motor Left side moto
aenzor Port 31 touchlensor NET Bumper 3witch Front Mounted
fflllIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII| HATH | 4+
task maini)
{
fiwaitiM=ec (2000) ; {{ Robot waits for 2000 millisec
while(SensorValue (touch] == 0) {{ Loop while rohot's bumper/touch senso
|
motor[rightMotor] = 50; // Motor on motorB is run at half
motor[leftMotor] = S50; {f Motor on NET i3 run at half (50
}
}
B e

Donde se configuran los sensores del Robot?
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|j|+ Compile and Download Program F5

Robot | Window  Help

Compiler Target b

Debugger Windows b

Platform Type b

Mators and Sensors Setup

Mientras el sensor
de contacto (touch)
no cambie a 1,
hacer que los
motores del robot
funcionen al 50%
ambos!!!



El Mindstorm tiene cuatro sensores (cuatro puertos, o cuatro conectores).
Se pueden conectar diferentes sensores en cada puerto, pero hay que decirle
al software quien es quien y como se llama la variable de control:

obtors and Sensors Setup

" Standard Mndelsl Fotars  Sensors I

— Fort — Mame — Tupe
51 [touich Touch - |
52 Ig_l..ln:i HiT echnic Gyro - I
53 Ilight R eflected Light [fuctive] - I
54 Iannar Sonar - I

Seleccionen en robot el robot con sensor

REMOTE
COMNTROL

MOWVEMEMNT SEMNSING VARIABLES

b 4

LEGC REMBot REMBot (w. Touch)
EMBot (w. Touch)
Buggy Bot

Mammal Bot

Right Motar: Port B
Left Motor: Port C

Touch Sensor: Port 1

Gyro Sensor: Port 2

Light Sensoar: Port 3

Sonar Sensor: Port 4

Right Motor Encoder: Port B
Left Motor Encoder: Port C

Curriculum Companion for NXT wvI. L. 1 (C) 2013 Robomatter Inc.



Seleccionen: En SENSING Robo 500 2

ﬂ Curriculunm Companion

REMOTE

MOVEMENT SENSING VARIABLES CONTROL

BADGES

Line Runner 1
Firefly Bot 1
Minefield Challenge 1

i Obstacle Course

Can Bot Challenge
Syl Robo 500 2
w7 Robo 500 3
T Robo 500 4
i . I:Jobo Slalorrn'i ] . Robo 500 2 Achievements

obomower (Touc

i % Robo 250 Level 2
Robomower (Ultrasonic) Program the robot to complete two
N 3 77 Robo 500 Level 2
Robocci 1 laps around the given square
Roboce 2 course. The robot must use the touch
sensor to accomplish this task.
i Table Bot 1 P
.

g < Tc:l:;l_e B?t 2 1 . Specification Document
<> Sen:r',r S!mulu:!on o Current Robot: REMBot (w. Touch)

entry Simulation

Sentry Simulation 3 Fixed starting point:

MouseBot Challenge
2 START ACTIVITY/| >

Curriculum Companion for NXT v3.1.1 (C) 2013 Robomatter Inc.
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task maini)

{

¥

SéwaitliM=sec (2000) ;
while kErue) |

while (SensorV¥alue (touchZenzor) == 0] 14
motor[rightMotor] = 50:
motor[leftMotor] = 50:;

motor[rightMotor] = -50;
motor[leftMotor] = -50;
waitlM=ec (500 ;

motor[rightMotaor] = 0:
motor[leftMotor] = 0O;
waitilM=ec (100)

motor[rightMotor] = -50:
motor[leftcMotor] = 50;:
waitilMsec (20p) ;

motor[rightMotor] = 0O:
motor[leftMotor] = 0O:
waitlM=ec (100] ;

E o e e o O B e

Mientras el sensor no
cambie de 0 a 1 mover
los dos motores al
50%.

En caso contrario
mover los motores en
reversa 50% durante
medio segundo

Parar los motores
durante 100msec.

Girar hacia la derecha
durante 900msec

Parar los motores
durante 100msec

Repetir por siempre!!!

Con este programa el
robot va rotando 90
grados a la derecha
cada vez que choca!!



Otro sensor interesante es el luminoso. Mide luz rebotada en el suelo y es capaz
de seguir un rastro o camino de pintura negra. Ver el siguiente ejemplo:

#pragma conFfiglStandarcdModel, "REVW REMEOT™)

1

2 task maini() {

3 Fn¥ chreshold = 45; % found by taking a reading
3 f ¥ surfaces, adding them toge
5

o mMotorEncoder [rightMotor] = 0O: J4 Beset the right moto
-

a FALine Track for 5 rotation=s. ..

= Srwhile inMotorEncoder (rightMotor) < 1800)

10 while | Eruze)

11 i

1z Ff Zensor =seez light:

13 ZFiSenzoxrvValue (light] < threszhold]

14 {

15 ¢ counter—-steer left:

16 motor[leftMotor] = 25:

17 motor[rightMotor] = 55:

15 B

19 ;S Zensor =ees dark:
20 el se
=1 i
22 S counter—-steer ricght:
23 motor[leftMotor] = LHh5h:
=4 motor[rightMotor] = 25:
=5 H
26 H
27 B
Z5 B e S S e B B L L S T S S S S B B S S o

Robo Slalom 11 Achievements
<77 Slalom the Tourse
Use fhe line fracking sensor on the
robot to follow the curved line.
Completion of this challenge is
required for the Sensing Mastery
badge.

o
A~ Specification Document Current Robot: REMBof (w. Touch)

Fixed starting point: | Poing A |

START ACTIVITY >
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