Lego Nxt desde Physical Etoys

Physical Etoygs un proyecto de software que permite controlar, en tiempo real,
robots de Lego Mindstorms Nxt usando una conexion BluetdagiueakNxt es un mdédulo de
Physical Etoys.

En este tutorial vamos a introduclPhyscal Etoysy, paso a paso, mostrar sus
caracteristicas basicas.

Herramientas necesarias:

1. Un robot Lego Mindstorms Nxt.
2. Un dispositivo Bluetooth.
3. El softwarePhysical Etoys

Configuracién del Bluetooth

El primer paso es configurar el Bluetooth para @odctonestar el robot a la
computadora.
Encendemosel robot presionandcel boton naranja.

Insertanosel dispositivo Bluetooth en la computadotdacanosdoble clic en el icono

de Bluetooth de la barra de tareas.
Dispositivos Bluetooth
;) Wl 03:43 pomn,

La ventana de dispositivoguBtooth deberia aparecethacemoOf A O Sy. a! ANB I NE




Dizpositivoz | Opciones | Puertos COM | Hardware

Asistente para agregar dispositivos Bluetooth

® Asistente para agregar dispositivos
Bluetooth

Antes de continuar, consulte la seccidn "Bluetooth' en la
documentacion del dizpositivo. Después, configure el
dizpogitivo para gque el equipo pueda detectarlo:

- Bctiveln
- Permita que se detecte [vizible]
- Déle un nombre [opcional]

- Prezione el boton en la parte inferior del dizpositivo
[zdlo teclados v mousze]

ki dizpogitivo estd configurado y listo para ser detectado.

'\',;J Agregue zolo dizpozitivos Blustooth en oz gue confia.

[Siguiente> l [ Cancelar ]

Seleccionmosd aA RAALRAAGAG2 Saidt O2y FAIdzNI R2 & f A
Seleccionmos el dispositivo Bluetooth que corresponda al robot y hmos clic en

G{ AJdzElBghasgs @aS2 St STANI RS ILINR Aok unsfadnkra@ehialB a |

Ej.: 1234.



Dis positivos Bluetooth X

Digpositivos | Opciones || Puertasz COM || Hardwale|

Asistente para agregar dispositivos Bluetooth m

iMHecesita una clave de paso para agregar su dispositivo? ®®

Para responder esta pregunta, consulte la zeccidn "Bluetooth' de la documentacion que viene
con su dispositiva. Sila documentacion especifica una clave de paso, Gsela.

() Elegir una clave de pasa por mi

() Usar la clave de paso que ezta en la documentacidn: I:l
(%) Dezen elegir mi propia clave de paso: 1234

() No usar ninguna clave de paso

@ Siempre uze una clave de paso, a menos que su dispositivo no sea compatible con
ninguna. Se recomienda usar una clave de pazo con una longitud de 8 a 16 digitos.
Mientras mas larga sea la clave de paso. mas segura sera.

—

’ < Blraz “ Siguiente)] [ Cancelar ]

Ingresanos la contrasefia elegiden el roboty confirmamos presionando el botén
naranja.

Los puertos COM se asignaran automdtieate (no necesariamente 6 y 7). ierto
gue vamos a utilizar ed puerto de salida, por lo que debemos recordar su ndmero.
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Asistente para agregar dispositivos Bluetooth

® Finalizaciéon del Asistente para
agregar dispositivos Bluetooth

El dizpozitivo Bluetooth se conectd corectamente con el
equipo. El equipa v el dizpozitivo podran comunicarse cada
WEZ que eztén cerca.

E stos son loz puertos COM [serie) asignados al dispositiva,

Puerto COM de zalida:  COME
Puerto COM de entrada: COMT

Obtener mas informacion acerca de puertoz COM de

Haga clic en Finalizar para cerar este azistente.

Finalizar

Ahora estamos listos para conectar el robot &ysical Etoys

Conexién a Physical Etoys

El primer paso, una vez dentro &ysical Etoys S& O2y a S3dzEdtdedzy G bEI
un objeto grdico que representa en la computadora al robot reAbrimos la solapa de
G{ dzLR&J A S &

La ventana de supplies contiene los objetos mas utilizados, conforme vayamos usando
el sistema vamos a ir aprendiendo cada vez méas sobre ellos. El que nos interesasabl
dGhoa2SOt OFdlrf23¢ésx 2 OFdtftz232 RS 2062S0G2a0d
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Arrastranosafuera un catalogo de objetos.

Object Catalog

El catdlogo de objetos es como una caja que contiene todos los objetos que podemos
utilizar. Esta ordenado por categorias para que sea mas facil depgsartambién podemos
ordenarlo alfabéticamente o buscar por un objeto particul&eleccionmos la categoria
[ SA2bEGE

X alphabetic find categories '7

[Basic] [Cnnnectn rs] [Games] [Gra phics]
(I-Sobot] Just for Fun) [LegoNxt] [Multimedia|
[RnbnSapien] (Scripting] (Wiimote)]

Nxt Brick Nxt Light Sensor

O ¥

Nxt Motor Nxt Sound Sensor

@

Nxt Switch Sensor

<

Nxt Ultrasonic Sensor

Arrastranosl ¥ dzSNJ  dzy® a/bEYiz oBME V3 &> St abEG 0 NROY €
ladrillo principal del robot.



Squeak NNXT

Una vez que §y Sy2a St abEG oNAROl1¢é¢ RSo6Sy2a St S3
correspondiente al puerto de salida del Bluetooth (podemos cambiar el nimero seleccionado
haciendo clic en los botones a los lados del botén naranja), y luego confirmar con un clic en el
botén naranf. El robot deberia hacer isonidoRS O2y FANX I OAsy RS I 02y
ONAO1¢ RSOSNNI 1jdzSRI NI FaNyY

Squeak [IXT

Reproducir un sonido

La primer prueba que podemos hacer es reproducir un sonido en el robot.



Abrimos el halo haciendo clic con el boton derechbrdeuse en el "Nxt brick". El halo
es un conjunto de botones que rodean al objeto y nos permite modificarlo, moverlo,
eliminarlo, agrandarlo, etc.

X B & @ @

Nxt Brick

Hacemosclic en el boton celeste de la izquierda con la imagenrdejo para abrir o
G+xASGHSNE D

Open a Viewer for me

1 A~

9t A84SNE Sa dzyl az2fl LI} R2YRS LRRSY2a OSNJ &
objetos en pantalla asi como creguwionespara que los objetos ejecuten acciones (tales como
moverse por la pantalla, etc.).




1| (O Nxt Brick v B =
O Search| |

O ~lego nxt - connection

! Nxt Brick connect
| Nxt Brick disconnect

B Nxt Brick's is connected false
B Nxt Brick's port name coml
O ~lego nxt - other stuff

Nxt Brick play sound file abc

Nxt Brick play tone 5

Nxt Brick start program abc

Nxt Brick stop program abc

9y dzy | OF G S32NNI S & Ig)Sthek ke f tIR RERR A a6¢82Yy iy
instrucciones para comunicarnos con el roott Ay & 0 NJzOOA sy |jdzS y 2 AY
G2ySé¢d {A OFYoAlLY2a St p LN dzy yYJgYSNR Yt a
instruccién (haciendo clic en el botén amarillo deziguierda con un signo de exclamacion)

vamos a escuchar del robot un sonido agudo.

Cambiar la velocidad de un motor

Hecha la primera prueba, podemos pasar a cosas mas interesantes como modificar la
velocidad de un motor.
Enchufamos un motor en el puerfodel robot

De la misma maner&n la computadoreRS6 SY24a &Sy OKdzFI NE dzy Y24
ONROLE® t I NI ebcamlogo deobj 22 & dzb y d bl drasaagnis2yNg =
aztialryz2za SyOAYlF RSf LJzSNIi2 !' RSt abEG OoNRO( €@



X alphabetic find categories

[Basic] [Connectors] (Games) (Graphics]
I-Sobot] [Just for Fun] [LegoNxt] [Multimedia)
[RoboSapien] (Scripting] (Wiimote|

Nxt Brick Nxt Light Sensor

€, L

Nxt Motor Nxt Sound Sensor

@

Nxt Switch Sensor

&

Nxt Ultrasonic Sensor

f S¢ RSEOSANNFIOH HMINSIOSW2 12N £ EbEG 0 N (
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Nxt Motor



O Nxt Motor v B+
10 search| |

QO ~lego nxt

B Nxt Motor's automatic brake true

| Nxt Motor brake

| Nxt Motor float

B Nxt Motor's power 0
! Nxt Motor reset relative | true

B Nxt Motor's rotation -1

QO ~vscripts

Nxt Motor empty script

[ LINBLASRIR [jdzS y2a AyGaSNBal Sa aGaLR2sgSNEO®
averiguar la velocidad actual del motor (como vemos estacero porque el motor esta
quieto).

O ~lego nxt
B Nxt Motor's automatic brake true

! Nxt Motor brake

! Nxt Motor float

B Nxt Motor's power 0
! Nxt Motor reset relative 7 true

B Nxt Motor's rotation -1

{A Y2RAFTAOIFIY2a St QOIt2NI RS GLR26SNE OF YOALl yI
instante el motor se empieza a mover, pero luego se detiene. $&stdebea la propiedad
Gl dzi2YFGAO &INalyrdsexiadBodel nyolRrse frena automaticamente pasados
unos cuantos segundos sin recibir un cambio en la velocidad.

Si queremos que el motor mantenga la velocidad debemos poner la propiedad
Gl dzi2YFGAO o0NI1S¢ Sy FlLftaz2z 2 FNYINmdgri 3dzAsy
regularmente Lo mas conveniente es hacer guion

I NNF adNFyY2a 1 LINPLASRIR alLB2gSNE RSarRS €t 7
la dejamos caer fuera.

; AL IYIWVLWL 11wva L
B Nxt Motor's power 0
! Nxt Motor reset relative | true k
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Automaticamente se nos deberia crear un nuguidnO2y St y2YONB GaONAL
nuevo guiénsolo tiene una instruccion y es poner el motor en velocidad 0, o sea giiata.
que el motor se muevaabemos asignarle un valor.

O Nxt Motor scriptl | normal i B
Nxt Motor's - power «:0

Cambiamos el valor por 100 y arrancamoguebnhaciendo clic en el botén con forma
de reloj.

O Nxt Motor scriptl | normall ¥ H
Nxt Motor's - power «:100

O Nxt Motor scriptl | ticking i B
Nxt Motor's - power «:100

ElrelojRS6 SNNI LIR2YySNES FTdZ & St SadlFrR2 Sy adGiaod
ejecutando, y el motor deberia estar andando a la maxima veloc&lacblvemos a hacer clic
en el reloj el guién se detendra y, pasados unos segundos, el motor tambiarp(spiedad
G dzi2YFGAO 0N 1S¢ RSt Y202N G§ASYyS @It 2N OSNRI R
Este guion va a dejar el motor andando siempre a una velocidad constante, seria
AYGSNBalydS LR2RSNI Y2RATFTAOINI fI @St 20ARFR airy
Para estopodemcs usardzy’” & { f AsR&nbkientrdp ¢zS £ | OF G SA2NNF  a. | aA O¢
objetos.

X alphabetic find categories '?

(Basic) [Connectors]| (Games] (Graphics]
Just for Fun] LegoNxt] [Multimedia)
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e
9f AGa{fARSNE LISN¥YAGS StSIAANI dzy YJgYSNRB | NNIF &l
slider veremos una ptaA SRI R £ f I YI RIlquevgfidan8eNdyQ depemfidir8e
donde esté ubicada la barfabajo O y arriba 1)

— B Slider'sy 646
B slider's heading 0
B Slider's numeric value 0.28

O ~tests

Lo que necesitamos es utilizar esa propiedad para controlar la velocidad del motor.
Arrastramos la propiedad desde el nombre, no desde la flecha, para significar una ceptasulta
depositamos etugar del00 en nuestrguion

O Nxt Motor scriptl | ticking & B

Nxt Motor's : power « 100 .
:*der's numeric value I

9f Y23@2N) aS3dzNI YSyiGS &S KFEoNY RSGSYyAR2d [ |
momento tiene un valor muy pequefio, que no supera al 1. Para afectar a nuestro motor
debemos asignarle velocidades entre 0 y 100. Lo quesitacos entonces es multiplicar el
Gt 2N RS aydzYSNAO @I fdz2S¢ LIENI mand tI N Saidz2 Kt
RS &y dzy S Nie@andhel male® &eretos como la misma crece).
O Nxt Motor scriptl1 | ticking & B

Nxt Motor's - power «Slider's numeric value

R

O Nxt Motor scriptl | ticking 5 B
Nxt Motor's | power ¢ Slider's numeric value):+:1

Esto nos permite hacer operaciones con el valorstider. Necesitamos cambiar el 1
por 100 yla suma por multiplicacién.



O Nxt Motor scriptl | ticking 5 B
Nxt Motor's - power «Slider's numeric value ++ 1nn

/

fl

W
max:
min:

O Nxt Motor scriptl | ticking ¥ =B
Nxt Motor's | power €Slider's numeric value) +*:100

Ahoramoviendo la barra del slideteberiamos poder controlar la velocidad del motor.

Acceder al valor de un sensor

La dltima prueba que queda por hacer es acceder al valondermnsor.

Primero debemos enchufar un sensor de luz en el puerto 1 del ramtia misma
formaque conelmotaE Sy € O2 YLJzi I R2 NI NR[SHOBRR 58 $ySay/20KEIZF $
puertoldeld b EG .0 NA O ¢

Squeak NIXT




Abrimos ¢ @A SS6SNI RSt  dAduibpddreinds BHéarvar {d&s yproeNadas:
G OGABSE & a@l f dzS¢

O Nxt Light Sensor v B+

© [search |
QO ~lego nxt
B Nxt Light Sensor's active false

B Nxt Light Sensor's value 0

Q ~scripts
Nxt Light Sensor empty script

[ LINPLASRIR alF OGA@PS¢ AYyRAOIF arx St &SR RSt
propio reflejo, nos sirve para distinguir colores de superficies cercanas al sensor) o apagado (el
sensordeB Ol fI fdzZ RSt | YOoOASYyGSoOd t2RSY2a KIF OSNJ f
verdadero. Automaticamente el sensor deberia irradiar una luz roja.

[ LINBPLASRIR @I fdzS¢é¢ &aAYLIESYSyiS AYyRAOIF Sf
momento, obviamente estarppiedad es de sélo lectura por lo que no tiene una flecha de
asignacion¢ SYASyR2 I LINBLASRIR dal OGA@Se O2y @t 2N

sensor con la mano el valor se pone en 0, y si lo apuntamos a zonas iluminadas el valor
aumenta hasta ca4.00.

Lo que podemos hacer ahora es vincular el valor del sensor con un objeto de la
computadora, para esto vamos a usar neetanguloque podemos encontraen la solapa de
G{dzLILX ASa¢ 2 Sy ftF OFGSI2NNF a.l aroeg RSt OF Gt f:

Rectangle

Abrimos el halo dl rectangulo haciendo clic en con el botén derecho del mouse y
arrastramos el botén amarillo de abajo a la derecha hasta que el rectangulo tenga un tamafio

apropiado.
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Change size (press shift to
preserve aspect)

X
O
<
[ |
&) |

Rectangle
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Como podemos ver, esta categoria contiene todo lo necesario para modificar el color del
rectangulo: desde sus valores de rojo, verde y azul hasta su valor de brillo.

QO ~color

B Rectangle's color

B Rectangle's red 61

B Rectangle's green 91

B Rectangle's blue 100
B Rectangle's alpha 100
B Rectangle's hue -165
B Rectangle's brightness 100
B Rectangle's saturation 39

[ LINRLASRIFR ljdz§ @IYyz2a |+ Y2RAFAOINI Sa §¢

propiedad desde la flecha verde y creamos un nuevo guion.

O Rectangle scriptl | normal i B
Rectangle's : brightness «:100

§ Gol tdS¢ R

' K2 NI RSoSY2a dzal NJ f I LINR LJA S R e
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NBOGt y3dzZ 20 9EI Ol YSYyGS A3dzZ |
arrastramos la propiedad descl nombre y la colocamos en lugar de 100.
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O Rectangle scriptl |  normall @ B

Rectangle's 4 brightness « 10n)
I*ct Light Sensor's value)

Si ejecutamos el guion vamos a ver como el rectangulo se pone mas oscuro o mas claro
dependiendo de la luz del ambiente.

O Rectangle scriptl 1 &y $ =

Rectangle's | brightness ¢« Nxt Light Sensor's value)

Conclusion

Bueno, eso es basicamente todo lo que necesitamos saber para emparar a
Physical Etoyd.as posibilidades de interaccion entre la computadora y los robots que provee
Physical Etoyson demasiadas para cubrirlas todas en este pequefio tutorial. Lo que queda por
delante para poder explotar al maximo esas posibilidades ebmxpel ambiente: probar,

jugar,tocar yromper si es necesario.

iQue se diviertan!



