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Resumen

En el presente trabajo se abordara tematicas como el analisis del software de un robot en particular el cual es un N6,
caracteristicas fisicas también se interioriza junto a el lenguaje python el cual se hace un analisis general del mismo y se
aplica este lenguaje al robot N6 con el fin de simplificar la programacion aplicada al sistema, finalmente se procede a
describir procedimientos a llevar a cabo para hacer la correcta interpretacion de este lenguaje al sistema en cuestion.
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1. Introduccion

El presente trabajo se centra en el andlisis del robot N6 desarrollado por la empresa
RobotGroup, el cual su desarrollo se enfoca en poder llevar a las escuelas una herramienta didactica
de facil uso para que todos puedan introducirse en la programacion de forma didacticas por medio
de MiniBlog, una herramienta simple de interpretar, ideal para personas que se introducen en la
programacion.

El trabajo se basa en el estudio de las caracteristicas de dicho robot, y en como modificar el
firmware para que el mismo pueda ser interpretado por medio del lenguaje de programacion
Python, herramienta de programacion de simple comprension que conlleva grandes ventajas en
comparacion con otras.

Finalmente se presentan script que se toman como ejemplos de programacion por medio de
Python en el cual el robot N6 las toma y lleva a cabo las determinadas tareas impuestas en el codigo
desarrollado.

2. Descripcién del Robot N6

El robot esta compuesto por su unidad central de procesamiento (CPU) el cual a su vez se deriva
en diversas ramas como ser, sensores, motores, puertos, etc. A continuacion se presenta un
diagrama de bloques que representa de manera global la composicidn del robot en cuestion.
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Figura 1: Diagrama de bloques robot N6
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EL robot se puede dividir en 3 grandes bloques los cuales son, sensores, motores, y unidad
central de procesamiento (CPU), estas se describen a continuacion junto con otras caracteristicas del
mismo.

e Sensores:
Este robot esta compuesto por 2 sensores cny70, 1 sensor ultrasonico, 2 sensores LDR, 1 sensor
de control remoto, 1 shield de expansidn que permite agregar otros sensores que requiera el usuario.

e Puente H L298P
Este controlador hace que sea mas sencillo el poder controlar tanto motores CC o inclusive
motores paso a paso, tiene la capacidad de controlar motores de hasta 12 V con una corriente limite
de 2A.

e Comunicacion

El dispositivo puede comunicarse a través del puerto USB 2.0, es compatible con Arduino,
también posee 6 entradas para dispositivos de tipo analdgico (10 bits) en donde cada uno de estos
admite una corriente de 40 mA (200mA como maximo) si es configurado como salida digital.

Una vez que se identifica las partes del robot se procede al desarrollo el epicentro del proyecto el
cual consiste en la instalacion del firmware que nos permitira realizar la comunicacion a través del

lenguaje propuesto.

Instalacion del firmware

Los pasos a seguir para instalar en el robot el firmware que permite el uso del lenguaje Python se
adjunta en la parte de anexo.

Una vez realizado lo descripto en el apéndice podemos proceder a realizar los siguientes pasos,
primero debemos comunicar dicho robot a través del USB o bien de forma inalambrica con el XBee
el cual se describe sus caracteristicas en la seccion anexo.

Primero es necesario conectar el cable 6 el médulo de comunicaciones a la computadora, utilizando
para esto alguno de los puertos USB disponibles. Al hacerlo, se creara un dispositivo con un
nombre similar a

/dev/ttyUSBO

en el sistema, el nimero (en este caso 0) puede variar. Podemos comprobar esto desde una terminal
de la siguiente manera:
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usuario@host:~$ Is /dev/ttyUSB*/dev/ttyUSBO* /dev/ttyACMO

Estos son las 3 formas posibles que podria aparecer como opcion siendo este ultimo (dev/ttyACMO)
el que corresponde al sistema linux debian 8 que utilizaremos. Luego es necesario encender el
robot. Una vez presionado el boton 1/0 para encender el robot, es necesario esperar a que el LED de
estado naranja de la esquina inferior derecha deje de parpadear. Luego, hay que presionar el boton
“Run”, cuando este LED se apague podremos empezar a usar el robot. Podemos ver la ubicacion de
estos botones en la Figura 2 y el LED de estado que se presentan a continuacion.

N
%, 1/0: encendido/
I apagado

»

Figura 2- Botones N6

Pero antes de trabajar con el robot debemos importar las funciones del mismo, esto se debe a que
las funciones propias del robot no vienen integradas con el lenguaje Python y, para poder usarlas,
debemos incorporarlas al entorno. Esto se hace utilizando la sentencia import del lenguaje Python:

>>> from duinobot import *

Una vez realizado lo anterior, ya podemos comenzar a utilizar el robot. Lo primero que debemos
hacer, es identificarlo de alguna manera. Para eso, debemos ubicar cuales robots se encuentran
prendidos y conectados a nuestra computadora. Esto lo hacemos de la siguiente manera:

[1] >>> b = Board("/dev/ttyACMO0")
[2] >>> b.report()
[31[1, 2, 3]
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Para realizar los pasos descriptos se debe de conocer la ruta donde este conectado el robot.

Una vez que el robot se halla comunicado podemos proceder a desarrollar scripts en Python, a
continuacion se deja uno expresado.

import timg
andom

from duingbot import

board = Board(” f&!,autt sSEa™)
board.report()

robot = Robot({board, =)

while True:
robot, forward(1a)
print "Distancia:", robot.pingl)
robot.beepl) 0
1f robot.getobstacle():
print "choquel”
angulo = random.rcandint(8,198)
print "girando”, angulo, “"grados!”
rebot.turnbeftiangulo, 9.5)
tims.sleep(l)
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Figura 3- Script robot

El cddigo presentado en la Figura 3 lo que hace es, hacer avanzar el robot haciendo que el mismo
tome decisiones ““propias”” de girar a la hora de toparse con algin obstaculo, como se menciona
con anterioridad, se necesita conocer la ruta por donde esté conectado el robot para poder transmitir
los datos del mismo.

3. Conclusiones

- Se concluye de forma parcial que el lenguaje propuesto para la modificacion del firmware es
el adecuado, no se obtuvo problemas mayores, también podemos reflexionar que por el
momento el proyecto se encuentra en proceso de desarrollo, a futuro se espera expandir
estos conceptos al campo de otros sistemas operativos como ser Windows, siendo este uno
de los mas usados.
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Anexo

Describiremos como instalar el firmware (12.) usando Debian GNU/Linux. Primero es necesario
instalar algunos paquetes que permitirdn descargar y hacer funcionar nuestra version modificada de

DuinoPack:
Ingresar e modo usuario con el comando “su”

# apt-get install git:
$ git clone https://github.com/Robots-Linti/v1.2.git duinopack

Con esta orden se descarga e instalan los paquetes correspondientes a duinopack modificados.
También es necesario descargar el firmware N6Firmata también desde GitHub:
$ git clone https://github.com/Robots-Linti/n6firmata.git

Aqui se descarga e instala la libreria N6firmata que se instalara en el robot para que realice la
interpretacion de los comandos Python.

Finalmente ejecutar DuinoPack (IDE Arduino modificado):
$ cd duinopack/linux/DuinoPack.v1.2.Linux/

Este paso puede realizarse en el entorno grafico si nos dirigimos a la capeta donde esta instalado el
programa Figura 1, hacer un clic derecho selecionar abrir un terninal y proseguir con el siguiente
paso.

] < ¢ | robotNG | duinopack | linux | DuinoPack.v1.2.Linux Q = 4 = x
® Recientes <> F=‘| F=“
@@+ Carpeta personal I—_I I_—I
arduino examples hardware hs_err_pid5553.log
Ny Descargas —
[@ Documentos | | | | |
B Imagenes lib libraries reference revisions.txt
dd Misica |
Wl Videos tools
{@ Papelera

Figura 1 carpeta donde fue instalado el arduino ide.



https://github.com/Robots-Linti/n6firmata.git

Jornadas de Investigacion Desarrollo Tecnolégico Extension y Vinculacion - FI — UNaM — 2020

Escribimos en un terminal de linux el siguiente cddigo para que se abra el arduino ide:
$ arduino

Luego se selecciona el puerto donde se conecta la placa. Figura Figura 2. Si no esté activo es porque
no poseen los permisos de lectura/escritura sobre los mismos y hay que concederlos, para esto
utilizamos el comando chmod de la siguiente manera:

$chmod 777 /dev/ttyACMO

Con este comando quedan cancebidos los permisos necesarios para la lectura/escritura en el
puertoUSB.

StandardFirmataNé6 | Arduino 1.5.1

Herramientas

Formato Automatico Ctrl+T
Archivar el Sketch
StandardFirmalaN6 Reparar Codificacion y Recargar

s Monitor Serial Ctrl+Mayusculas+M

* TODO: use Pro

o Tarjeta ’

{ f#include < Servo.h> Puerto Serial I v /devlttyACMO |

#Finclude <Fir mala.kh> Programador
#include <D CMolor.h,
#include "Fing.h"

Grabar Secuencia de Inicio

Figura 2 Seleccion del puerto al que esta conectada la placa

1. Comprobacion de las comunicaciones

Para corroborar el correcto funcionamiento de la comunicacién entre el robot y el arduino puede
realizarse el siguiente paso, si no se desea realizar esta comprobacién puede obiarse sin ningun
perjuicio. Dependiendo la versidn instalada puede procederse de varias maneras, realizaremos la
explicacion de dos de ellas.

Primero: realizamos la carga del ejemplo ‘“hello world” vamos al menu Archivo, ejemplos,
00.multiplo, Hello World.

Puede que la version descargada no contenga este ejemplo, se lo puede bajar de la red y abrir como
un archivo comun tipo .ino.

Otra opcion seria escribirlo ya que no es un programa extenso:
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void setup()

{

delay(1000);
Serial.begin(9600);
Serial.printIn(*Hello World!");

ks

void loop()
{

Se realiza la carga del programa como se muestra en la figura 3 y se procede a abrir un monitor
serial, este se encuentra en el mend herramientas y e muestra en la figura 4. Si estd todo
funcionando correctamente se vera lo que responde el robot, saludandonos.

HelloWorld | Arduine 2:1.0.5+dfsg2=4

Archivo Editar Sketch Heramientas Ayuda

m
{

unid SETUp ]

{
Figura 3 carga del ejemplo

—

HelloWorld | Arduine 2:1.0.5+dfsg2-4 x ldevjttyUSBO x

| Archive Editar Sketch Herramientas Ayuda

Enviar
_ Hello world!
Helloworld Hello World!
ehoter Hello World!

void setup() Hello World!
1 Hello World!
delay (1603 : Hello World!
Serial,begin (9683 : Hello World!
Serial.println{"Hello World!"}; Hello World!

Hello World!

Hello World!
vold Loop({)} -Hello World!
it "Hello World!

‘Hello World!
Hello World!
Hello World!
Hello World!
jHello World!
iHe1lo World! l
Hello World!

~ Desplazamiento automatico Ambos NL & CR ¥ 9600 baud v

Figura 4 Monitor serial en funcionamiento

1. Carga del interprete para trabajar con python
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Ahora que esta todo listo y sabemos que la memoria del robot se carga correctamente se procede a
abrir el intérprete que sera cargado a la memoria del N6. Esta es la direccion del archivo
néfirmata/StandardFirmataN6/StandardFirmataN6.ino desde el IDEDuinoPack, seleccionar el
tipo de tarjeta “Duinobot.v1.x” en el menii Herramientas->Tarjeta como se ve en la Figura Figura 5.

En el caso de la version 2.4 de duinobot, el tipo de tarjeta es “Arduino Diecimila or Duemilanove
w/ Atmega328”’en el mismo menu tarjeta

StandardFirmataN6 | Arduino 1.5.1

Herramientas

Formato Automatico

Archivar el Sketch
StandardFirmalaN6 Reparar Codificacién y Recargar

* TODO: use Program Monitor Serial Ctrl+Maylsculas+M

¥ 7
' Tarjeta '

Multiplo AVR Boards
DuinoBot w2 .x w/ ATmegat44
DuinoBot v2.x w/ ATmegal2g4

S/ #imolude < Serach>
#include < Firmalah> U0 Sl DuinoBot
) CMotord, —
;i";::' f - »- Programador *  DuinoBotv1.xHID
L] (- 1:“5-

Finolude <:‘EEPHI%M'Grabar Secuencia de Inicio DuinoBot Kids w1 x
Brain.M644 v1.x

Pt 1+ I3 I T+ T T - -+ - > - F -t

Figura 5 Seleccionar Tarjeta

Luego hacer upload de StandardFirmataN6.ino Figura Figura 6
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StandardFirmatanNg | Arduino 1.5.1

StandardFirmatalNeG

S

-
# Firmata 1= 3 generic protoc for conmunicating with microcontr
# from software on 2 host computer. It is intended to work with
* any host conputer software package
# To download 3 host software package. please claink on the tollowin
* 1o open the download page in your default browser,
* hitp://firnata.orgiviki Doenlnad
.
P
copyright (C) 200G-2002 Hans-Christoph Steiner,  ALL rights resory
opyright (C) 20010-2611 Pa Stoffregen 811 rights reserved
Copyraght (C) 2069 Shageru Kobayashi, ALl righis reserved,
Copyright (C) 2089-2811 Jeff Hoefs. A1l rights reserved,
This library is free software; you can redistribute it andJor
nodaty 1t under the terms of the GMNU Lesser General Public
License as published by the Free Software Foundation: sither
rersion 2.1 of the License, or (21 your option) any later versior
See file LICENSE, txt for further informations an licensing terms, (¥
- -

Figura 6 Upload

Con esas configuraciones el robot queda en condiciones para recibir y enviar informacion al
programa realizado en python
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