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Construye y Controla tu Robot
ten un dia!
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Resumen

Experiencia didactica que permitira a los asistentes descubrir y trabajar en diferentes
areas de la ingenieria (mecanica, electronica, informatica y telecomunicaciones) vy,
mas especificamente, en la integracion de infraestructuras software y hardware,
lenguajes de programacion y la programacion orientada a objetos, sistemas

http://core.ugr.es/sc-piisa

distribuidos y redes de comunicaciones.

Construccion

Utiliza los kits de Lego para crear
tu propio diseno de robot. Incluye

sensores de luminosidad,
presion, color y muchos mas.
Anade hasta tres motores para
controlar el movimiento de tu
robot

Desarrollo en linea

Para el desarrollo del robot el asistente tendra
gue ir pasando por varias unidades de trabajo
de modo secuencial (unidad de construccion,
unidad de control y unidad de interaccion)
obteniendo como resultado su unidad robodtica

controlable desde el movil.
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Control

Escribe en un lenguaje de
programacion de alto nivel
como Java las ordenes que
determinaran el
comportamiento de tu robot,
como se utilizara la informacion
de los sensores y cOmo se
moveran los motores.

// AVANZAR
// value = © --> quieto
// value = 100 --> maxima velocidad

public void avanza(int value){
motorA.setSpeed(value);
motorC.setSpeed(value);
motorA.forward();
motorC.forward();
pausa(10);
imprimirMensaje(forward);

Interaccion

Disefa tu propia aplicacion
Android para interaccionar
con tu robot. Podras incluir
nuevos botones para controlar
tu robot, modificar el aspecto
del programa, e incluso utilizar
los sensores de tu propio
dispositivo movil para
iInteractuar con el robot.

Posibilidades de Realizacion

Desarrollo en paralelo

Para el desarrollo del robot se tiene que formar
un grupo de asistentes que despues de
consensuar un modelo de robot, se estructuran
en unidades de trabajo (unidad de construccion,
unidad de control y unidad de interaccion) que

trabajan en paralelo hasta la integracion final.
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