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Acerca del manual:
Este manual esta organizado de acuerdo con distintos niveles de dificultad y usos diferentes de MA-
VIN.

Precauciones

Este manual contiene informacion crucial entre las que se incluyen una serie de precauciones que
deben tenerse seriamente en consideracion con el fin de asegurar un funcionamiento sin problemas del
robot MA-VIN ademas de prevenir dafios al usuario o a otras personas. Asimismo, este manual de
usuario deberia conservarse en un lugar accesible a disposicién de todos los usuarios.

En caso de que el contenido de la bateria entre en contacto accidentalmente con los ojos,
debera lavarlos inmediatamente con agua corriente y limpia y seguir los procedimientos
indicados por un médico.

Puede causar un serio dafio a los ojos si no recibiera tratamiento médico.

Si el contenido de la bateria entrase en contacto con la piel o las ropas, aseglrese de lavarlos
con agua corriente y limpia.

Puede causar dafios a la piel, si se deja sin lavar.

Nunca desmonte ni altere partes de la maquinaria.

Podria haber riesgos de electrocucion o dafios debido a un mal funcionamiento de la maquinaria.

No toque los componentes internos expuestos de la maquinaria como consecuencia de una
caida ya que podria dafiarse.

Podria causar electrocucion o dafios al usuario. Extraiga las baterias y solicite ayuda profesional de
Hitec roboticsinc..

Mantenga las piezas fuera del alcance de los nifios.

No ejerza una presién extrema sobre los componentes.

Podria provocar dafios o incendio.

Evite la aplicaciéon de productos quimicos inflamables como benceno, disolvente de pintura, etc.
No coloque ninguna pieza de la maquinaria cerca de naftalina o alcanfor.

La carcasa de plastico podria derretirse o causar un incendio o electrocucion.

Cuando no esté en uso, le recomendamos que extraiga las baterias.

Antes de leer el manual de MA-VIN

Nuestra sociedad actual esta en constante cambio para adaptarse no sélo al incremento de
informacion, sino también a las omnipresentes maquinas inteligentes. Los miembros de esta sociedad
tienen que luchar diariamente por conseguir una gestién mas eficiente de la gran cantidad de
informacion, ademas de satisfacer los requisitos individuales.

En este nuevo area de robots “onmipresentes”, los robots inteligentes desempefiaran un papel
protagonista a la hora de mejorar la vida de las personas. Los robots inteligentes, también llamados
“robots personales”, tendran un papel crucial en nuestra sociedad futura, al cambiar nuestros estilos de
vida, culturas, etc. Combinandose con una gigante industria multimedia y tecnologias de la informacion,
se espera que dichos robots aumenten significativamente su valor en el mercado.

Hitec robotics Inc. esta dispuesta a dar un atrevido paso hacia adelante para acomodar tales cambios
en nuestra sociedad. Basandonos en los esfuerzos de nuestro departamento de I+D, creamos robots
intuitivos y basados en los requisitos del mercado. Nosotros, como pioneros en el campo de los robots
antropocéntricos, incorporaremos contenidos diversos procedentes de la informatica, educaciéon y
entretenimiento. Nos comprometemos a armonizar la tecnologia con las necesidades del mercado.
iMuchas gracias por adquirir el robot educativo, MA-VIN!
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1. C6mo montar el cuerpo de MA-VIN
1.1. Vista detallada

-—
m
Y

»B2




1.2. Cmo montar el cuerpo de MA-VIN

3. Monte la caja de engranajes izquierda 4. Monte la caja de engranajes derecha

5. Coloque la cubierta de la caja de engranajes 6. Atornille la cubierta de la caja de engranajes



<

7. Instale el sensor delantero

9. Monte la placa base sobre el cuerpo 10. Atornille la placa a la base al cuerpo de MA-VIN

11. Conecte los mddulos al circuito base 12. Coloque la cubierta sobre el cuerpo
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2. Componentes de MA-VIN
2.1. Componentes del producto
2.1.1. Componentes de MA-VIN

-

Espafiol

2) Lista de componentes

N° | Componentes Cant. | Uso

1 | Cable de conexiébn USB 1 Controla el MA-VIN

2 | Circuito Principal 1 Controla el de MA-VIN

2 Carcasa transparente 1 Cubierta externa de proteccion
Equipado con ruedas de apoyo;

3 | Médulo de deteccion delantero/inferior 1 deteccion del entorno delantero/inferior

4 | Compartimiento de baterias 1 Para 4 pilas de 1,5 V tipo AAA

5 | Caja de engranajes 2 Motores de MA-VIN

6 | Ruedas 2 Ruedas de traccion de MA-VIN

7 LCD 1 Display de 2 lineas de 8 caracteres

8 | Altavoz 1 Reproduccién de melodias

9 | Zumbador 1 Reproduce el timbre

10 | FND 1 Muestra 0~9, A, B,C,D, F

11 | LED 1 Controla 4 indicadores luminosos (LED)

12 | CDS 1 Percibe la intensidad de la luz

13 | Sensor de contacto 1 Percibe el contacto

14 | Interruptor 1 Conmuta las entradas 1~7

15 | Tornillo 14 Necesario para el montaje de MA-VIN
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2.1.2 Circuito controlador del MA-VIN

Ne Componente Descripcién

1 Panel de visualizacién de LCD | Pueden visualizarse 2 lineas, 8 caracteres en
cada linea, un total de 16 caracteres.

2 Led rojo de Alimentacion Muestra el estado de la alimentacién (5 V CC).

3 Interruptor de alimentacion Activa y desactiva la alimentacién

4 Conector USB Se conecta con el cable de descarga

5 LED de descarga (LED verde) | Muestra el estado de la descarga

6 Conector del motor Conecta el motor de CC al cuerpo de MA-VIN

7 Conectores de médulos Conecta los mddulos al KIT(1~5)

8 Receptor de IR Recibe la sefial del mando a distancia

9 Micréfono Percibe el sonido

10 Conector de baterias Conecta las baterias del MA-VIN

11 Conector alimentacién externa | Para conectar 5V de CC procedente de un
transformador externo

2.1.3 Funcién de los médulos de entrada / salida
1) Médulos de entrada
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Tipo Médulo Funcion
[ Mddulo de Controla la salida de acuerdo con el estado del pulsador
pulsadores:

Proporciona una salida de acuerdo con la cantidad de luz

Modulo de sensor
CdS:

Modulo de deteccién | Controla la salida de acuerdo con una entrada de
de contacto: contacto

Modulo de instalado internamente en el KIT; controla la salida de
microfono: acuerdo con la entrada de sonido

Moédulo de deteccién | instalado en el armazén como un botén; controla un total
anterior/posterior: de 6 salidas (3 delanteras, 3 posteriores)

2) Mddulos de salidas

Tipo Modulo Funcién

Emite los avisos sonoros
Maédulo de zumbador:

Moédulo FDN: Muestra un nimero de un digito, dependiendo del
valor de entrada

Controla el encendido de 4 LEDs
Maédulo de LED:

Muestra texto 2 x 8 caracteres
Moédulo LCD:

Reproduce melodias y tonos en 1,5 octavas, 18

Modulo de altavoz: notas

Controla la salida mediante el tiempo de conexion;
controla la direccién y controla la velocidad mediante

Médulo de motor de CC: una resistencia variable (médulo opcional)

10
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2.1.4. Como conectar los médulos

[imagen] Conexion de un médulo a MA-VIN

a Alinee el cuerpo de MA-VIN y el médulo segun se indica en la [imagen] (los textos del médulo y la
placa deben estar correctamente orientados)

b Conecte el médulo en cualquiera de los zécalos de médulo 1 a 5 del circuito principal del MA-VIN.

c Entre los modulos que puede conectar en el circuito principal estan los siguientes: el Modulo de

zumbador, el Médulo de LED, el Médulo de FND, el M6édulo de altavoz, el Médulo de deteccion
de contacto, el Médulo de sensor CdS, y el Médulo de pulsadores.

d El LCD, el reproductor del timbre y el receptor del mando a distancia ya estan instalados en el
cuerpo de MA-VIN. Actualmente no suministramos el Transmisor de mando a distancia.

2.1.5 Uso del puerto de conexion

£
[imagen] Conexion de un ordenador a MA-VIN a través de un cable USB

El proceso de instalacion del cable de descarga de programas consta de los siguientes pasos:

a Conecte el cable USB al puerto USB del ordenador.

b Conecte el otro extremo del cable USB a la clavija DL(Descarga) de la placa de control de MA-VIN.
¢ Después de programar en MA-VIN ROBOTICS LAB, descargue el programa al MA-VIN.

d Verifique el programa en MA-VIN.

11
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2.2 Instalaciéon de MA-VIN ROBOTICS LAB
2.1.1 Antes de instalar

2.1.1.1 ; Qué es MA-VIN ROBOTICS LAB?

MA-VIN ROBOTICS LAB es un software para programar los movimientos de MA-VIN. Generalmente, los
robots controlados necesitan estar programados en el lenguaje de programacion C. Sin embargo, dicha
programacion requiere una gran dedicacion de tiempo y conocimientos. Con el fin de facilitar la
programacion hemos creado una interfaz gréafica de usuario de configuracion llamada MA-VIN
ROBOTICS LAB. Esta programacion basada en iconos de acuerdo con diferentes tipos de médulos
hacen de la experiencia de la educacién robética sea més eficaz y divertida.

2.1.1.2.Requisitos del sistema de usuario

MA-VIN ROBOTICS LAB MA-VIN ROBOTICS LAB se ejecuta de forma éptima en los sistemas
siguientes. Le recomendamos que actualice su sistema si no tuviera cualquiera de estos requisitos
minimos. Antes de instalar el programa, debe comprobar que dispone de un espacio libre de 200 MB en
el disco duro

Después de instalar, debe disponer de un espacio de:
e 100 MB en el disco duro
e una memoria RAM de 256 MB o superior
e un procesador Intel Pentium Il o superior o procesadores compatibles

e Sistema operativo Microsoft Windows 2000, XP etc.

2.2.2 Instalacién de MA-VIN ROBOTICS LAB

El proceso de instalacién de MA-VIN ROBOTICS LAB comienza insertando el CD de instalacion en la
unidad de CD-ROM del ordenador. En primer lugar, instale el controlador “USB to UART Bridge Driver”y
después “Ma-vin robotics lab” para MA-VIN.

2.2.2.1 Instalacion del controlador USB to UART Bridge Driver
InstaliShisld Wizard L

@ ‘Weloome la the Instalifhield Worad b CPZ100
USHE ta WART Bridge Cantialier Dive

¥ b | sl St ‘iz el inctall CP2100 LGB w0
LRART Paihge Conisliel Dnvar |rislalalioe o6 p
compider To contrum, chok Mest

Haga clic en USB to UART Bridge Controller « CP2101_Drivers.exe. En la ventana de la derecha
aparecera en comienzo del proceso de instalacion del controlador.

La pantalla inicial desaparece y después aparecera la ventana de la izquierda. Haga clic en “Siguiente”
para iniciar la instalacion.

12
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Si esta conforme con la informacion relacionada con la licencia de “CP2101 USB to UART Bridge
Controller”, haga clic en “Yes” (Si).

Lieanie fgiesmen)
Flaasesesed i lodowrg bzenss sgreenint carslully

Frnss the PAGE D0 ke b ok L 1ot 0f e g s,

ILBCOM LABDRATORIES. BMC
OFTWARE LICENSE &GREEMENT

Linereas and billoon Laborsinses, fro, 175 Soon Laba®),

el ot 455 Bt Liew, dsztin, T aene P75, |collecivaly the
P~ o wreckvrchanlly ' Pty hemaby snter inin thii S olbvibin
Arte Amernant in sccmdancs the Teuss and Condiians e

TERMS AWD CONDITIONS w

Do pou aoe=p! ol the tes of e preceding Loense Sqressent? § 200 chooes No, e
eabp vl cove. To retad OPZI USE o LRART Badge Condeolies v {resaliafion . o s

AP e T

Seleccione una carpeta en la que desea instalar el controlador “CP2101 USB to UART Bridge Controller"
y haya clic en “Next” (Siguiente). La ruta de acceso a la carpeta predeterminada es

“C:\SiLabs\MCU\CP2101".

Choate Destination Location
Salnet foider hare 5 atug Wil iraind e

w wll il CPZ101 USE v LLNAT Bircigm Comechar O vt Initadateor i the odowing
I,

Triwtall o iz folder, chok Mewt To rebal o a difersnt folfes, chok: Bacwse and seleol
arther fokls

Diesstiruation Folder
CABL sheAMCLINOPEIO |

“CP2101 USB to UART Bridge Controller” se estéa instalando.

13
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Insta|lShdeld Wea aird

CPE101 SE o WART Evidgs Conbolied D [nshalusion Setup ki o omeng e e sied
et

bnataling
CASabs M EUNCFET 01 H il 3 oy

La instalacién del controlador "CP2101 USB to UART Bridge Controller” se ha completado con éxito.
Haga clic en “Finalizar”. Proceda ahora a la instalacion de MA-VIN ROBOTICS LAB

2.2.2.2 Instalacion de MA-VIN ROBOTICS LAB
Después de completar la instalacion del controlador "CP2101 USB to UART Bridge Controller”, inicie la
instalacion de MA-VIN ROBOTICS LAB en el orden siguiente.

= MA-VIN - InstallShield Wizard

Welcome to the InstallShield Wizard for
MA-YIN

The InstallShieldiR) Wizard will install MA-YIMN on your
complter. To -:c-ntinué}%jpext.
S e Sl i

":-WING:. This prograrm is protected by copyright law and
international treaties.

= Back [ Mextz> | [ Cancel ]

Haga doble clic en “Setup.exe” en el CD de instalacion de MA-VIN ROBOTICS LAB. Haga clic en
“Siguiente”

14
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i§ MA-VIN - InstallShield Wizard ]
Customer Information ;
Please enter yvour infarmation, - @
gy
User Mame:
LISER
Organization;
|HOME

Install this application For:

(%) Anvone who uses this computer (all users)

) only For me (USER)

[ = Back. ”_ Mesxd = J [ Cancel ]

Seleccione la carpeta de MA-VIN ROBOTICS LAB. Haga clic en “Next” (Siguiente) para continuar. La
carpeta predeterminada es “C:\Program Files\MA-VIN”

i@ MA-VIN - InstallShield Wizard

Setup Type
Choose the setup type that best suits vour needs, ,’:
mh L

Please select a setup type,

&ll pragram features will be installed. (Requires the most disk

space.)
{:) Custon

Choose which program Features wou want installed and where they

will be installed. Recommended For advanced users,

[ < Back H Met = ] [ Cancel

MA-VIN ROBOTICS LAB se esta instalado.
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i® MA-VIN - InstallShield Wizard

Ready to Install the Program : g
The wizard is ready to beqgin installation. g}f fis
.l 5 m' ‘
Click Install ta begin the installation.

If wou want to review or change any of vour installation settings, click Back, Click Cancel to
exit the wizard,

[ < Back, “ Install J [ Cancel ]

La instalacion de MA-VIN ROBOTICS LAB se ha completado con éxito. Haga clic en “Finish” (Finalizar).

i® MA-VIN - InstallShield Wizard A=

Installing MA-¥IN ey .
The program features vou selected are being installed. J@ ’
L gl |yl

Please wait while the Installshield Wizard installs Ma-YIN, This may take
several minutes,

Skatus:

Copying new files

< Back ek Cancel

16
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|ZE MA-VIN - InstallShield Wizard

_ f;ﬁrfﬁ. InstallShield Wizard Completed

The InstallShield Wizard has successfully installed Ma-vIN, Click
Fo gk the wizard. == o

i You must restart your system For the configuration
\‘) changes made to MA-YIN to take effect, Click Yes to
restark now or Mo if vou plan to restart later,

2.2.2.3 Instalacién manual del controlador USB
Panel de control « Agregar hardware

B Caniral Fanel -: T'F‘Z
-
v B
E" Corvesl Fanc ® o - '“ -:‘J_:j @
58 Hdrdialss ot AP THAl
B Sreate Sateguy v ::::;Ie Dy
; . . wy
Hun Alsu | - B 4 &_'Ip
] Eevbosd Mows Metwork
Lop e
= e =

FYogran Esgporad s Scannesi s and
Lipdabas Larepags ... v

-

W A 81

Trken Taskhar sred Ll Acroongs
Tk M
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Add Hardware Wizard

Welcome to the Add Hardware Wizard

5

Thiz wizard helps you:

+ |nztall software to suppart the hardware you add to pour
computer,

* Troubleshoot problems pou may be having with waur
hardware,

& IF your hardware came with an installation CD,
it is recommended that you click Cancel to
close this wizard and use the manufacturer's
CD to install thiz hardware.

To continue, click Mext.

Mewst > J[ Cancel ]

Si su ordenador no busca automaticamente nuevo hardware para su instalacién, entonces aparecera
la ventana del controlador “CP2101 USB to UART Bridge Controller” que se muestra a continuacion.
Salte el procedimiento 3)~6) y comience desde el 7).

Found New Hardware Wizard

Welcome to the Found New
Hardware Wizard

Thiz wizard helps you install zoftware for;

CP2102 USE to UART Bridge Controller

'\) If your hardware came with an installation CD
22 or floppy disk. insert it now.

wihat do you want the wizard to do?

=1 Install the software autamatically [Fecommended)
1 Ingtall from a list or specific lacation [Advanced)

Click Mest to continue.

[ [RI= ][ Cancel ]

Si su ordenador no busca automaticamente el nuevo hardware, entonces aparecera una ventana de
instalacion manual como la que se muestra a continuacion. Si MA-VIN esta conectado al ordenador,
seleccione “Si” en la ventana siguiente.
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Is the hardware connected?

Hawve you already connected thiz hardware to your computer?
(#1 ez, | have already connected the hardware
) Mo, | have not added the hardware yet

< Back ” MHest > ][ Cahcel

Seleccione “CP2101 USB to UART Bridge Controller” y haga clic en “Siguiente >"

Add Hardware Wizard

The following hardware is already installed on your computer

From the list below, select an installed hardware device, then click Mest to check
properties or troubleshoot a problem pou might be having,

To add hardware nat shown in the list, click "Add a new hardware device."

Installed hardware:

€1 5031 Controller £
@ CP2102 USE to UART Bndge Controller

@, Game Part for Creative
@, Creative AudiaPTl [E51371,E51373] [WDM]

ﬁ-\iideo Controller [WGEA Cormpatible] L
@, sudio Codecs ¥ |

[ < Back ][ M et ][ Cancel ]

La instalacién se ha completado con éxito.
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Add Hardware Wizard

Completing the Add Hardware Wizard

=

Here iz the current status of the hardware vou zelected:

Thiz device iz hiot configured corectly. [Code 1]

Ta start a troubleshoater that can help vou rezalve any
problems you might be having, clhick Finizh,

To exit this wizard, click Cancel.

I < Back H Finizh ll Cancel ]

Después de la ventana de confirmacion del asistente para agregar hardware, aparecera la ventana
“Asistente para hardware nuevo encontrado” como se muestra a continuacion.

Found New Hardware Wizard

Welcome to the Found New
Hardware Wizard

This wizard helpz pou install zoftware for:

CP2102 USE to UART Bridge Controller

'j If your hardware came with an installation CD
&2 or floppy disk. insert it now.

What do you want the wizard to do?

3} Inztall the software automatically [Fecommended)
) Install fram a list or specific lozation [Advanced)

Click, Mest to continue,

Mest > l[ Cancel
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Seleccione “(Avanzado)” y haga clic en “Siguiente >".

Found New Hardware Wizard

Welcome to the Found New
Hardware Wizard

Thiz wizard helps pou ingtall zoftware for;

CP2102 USE to UART Bridge Controller

f'\'_?] If pyour hardware came with an installation CD
== or floppy disk, ingert it now.

What do yau want the wizard to do?

3 Install the software automatically [Fecommended)
(o) Install fram a list o specific location [Advanced)

Click Mest to continue,

[ MHext » l[ Cahcel

Seleccione la carpeta que contiene los controladores que se muestra a continuacion.

Bre .- - -' %

Select the Folder that contains drivers For wour hardware,

& ) Documents and Settings ~ earch, which includes local
& [5) Program Files pristalled.
= | ) SiLabs
=5 Mou
= I CPzi01
) MaC '
= win e
indows does not quarantee that
Tao view any subfolders, click a plus sign above. L

Ok, H Cancel l

[ < Back ][ Mext » ][ Cancel
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Compruebe que la carpeta es la adecuada, y haga clic en “Siguiente”.

Found Mew Hardware Wizard

Please choose your search and installation options.

{#) Search for the best driver in these locations.

lze the check boxes below to limit or expand the default search, which includes local
paths and removable media. The best driver found will be installed.

Search removable media [floppy, CO-ROM. ]

Include thiz location in the search:

| CASILabs\MOUACPZT07WIN v| | Browse

) Don't search. | will choose the driver to install

Chooze thiz option to select the device driver from a list. Windows does not guarantee that
the driver you chooze will be the best match for your hardware.

< Back ][ Mest » ][ Cancel

Instalando...

Found Mew Har dware Wizard

Please wait while the wizard searches. ..

@ CP2102 USE to UART Bridge Controllsr

ey

o}

et > Cahcel

22
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La instalacién del hardware se ha completado cuando aparece la ventana “Finalizacion del Asistente
para hardware nuevo encontrado”.

Found Mew Hardware Wizard

Completing the Found New
Hardware Wizard

The wizard has finished instaling the software for:

% CP210x USE Composite Device

Click, Finizh to close the wizard.

3. Usos basicos de MA-VIN ROBOTICS LAB
3.1. Configuraciones de MA-VIN ROBOTICS LAB
3.1.1 Visualizacién de pantallas

FBF  TooreelSl Taat vamiwl FeiHl | (1D

B Y AR L | @
Legie & fnan ((SK) B E
BE|
| || [wmas
10t | den |
el

Mgt el | > ]
@ B
] %f

)—y-—'.. T

¢ il ] - e

1 Menu principal: contiene “file” (archivo), “source” (fuente), “tool” (herramientas), “view” (ver), y
“help” (ayuda).

2 Barra de herramientas: iconos de las opciones de los menus seleccionados
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Médulos de logica: incluye los modulos de derivacion y los médulos légicos, tales como los
sensores, necesarios para la programacion de los movimientos de MA-VIN.

Médulos de salida: médulos de salida de MA-VIN; incluye los médulos de motor y LED.

Vista principal: espacio para la programacion de MA-VIN

Propiedades del médulo: indica las propiedades del médulo

Resultado de la programacion: muestra el proceso de programacion en MA-VIN ROBOTICS LAB
Médulos de aplicacion: se pueden utilizar las funciones creadas a través de los médulos I6gicos y
médulos de salida como médulos.

w

O~NO Olh~

3.1.2 Visualizacion de menus

Conocer las diferentes opciones de los menus y las barras de tareas es el primer paso para aprender a
programar. Cada menu “file” (archivo), “source” (fuente), “tool” (herramientas), “view” (ver), y “help”
(ayuda) contiene su propio menu. Haga clic en el menu para acceder a su submend. La barra de
herramientas basada en iconos puede facilitar el acceso a los submenus. Una vez que se haya
familiarizado con MA-VIN ROBOTICS LAB, el uso de la barra de herramientas le resultara mas sencillo
que el de los mends.

Ahora describiremos el uso de los menus y los botones de la barra de herramientas:

La imagen siguiente muestra el Menu principal y la barra de herramientas del Menu principal. Las
funciones de los menus mas utilizados estan representadas a través de iconos.

FilefF) Sourceis) ToolT) “iew(w) HelpiH)
EBRKY|+ )

3.1.2.1 File(F) (Archivo):
New (Nuevo), Open (Abrir), Save (Guardar) Estas son las funciones mas basicas necesarias para
programar. Abre un nuevo archivo, abre un archivo ya creado, y guarda un archivo.

3.1.2.1.1 New (Nuevo): Crea un archivo en blanco. Haga clic en el icono o “file” » “new”

-EFiIe{F} Source(S) TookT)

i

Open

Save
Save az

Make app module
Module =etting

End

3.1.2.1.2 Open (Abrir): Abre un archivo creado. Haga clic en
elicono o “file” « “open”, y después seleccione el archivo que desea abrir y haga clic en “open”
(abrir).
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the icon button or “file” = “open”, \@?

then select afile to open and click “open™.

File{fF} Source{S) ToolT}

) Mew file
Cpen = 'S? SaVE
Lookin [L3 Prese = =B E Save as
e LEr T
= Lyzcns Make app module
MpFecet a0 I
Docussett | gacp Module setting
Csarn
L‘} LAERMIC End

Dedicp 1oz cach

e A Youch
J L Pcede
L3 i Photo
My Dnewrnans o 1Mo
= ) 12, 56% Module

1% L stion Brample
My Compims 1 19 Ramana Coral

Wy Mk Pl e [ v
Cancel I

Filss ol ype e ~|

3.1.2.1.3 Save (Guardar): Guarda un archivo. Haga clic en el icono o “file” « “save”. Elija un
nombre para el archivo en el campo “nombre de archivo”. No es necesario agregar la extension
“izi".

(©). Save: Saves afile. Click icon button B‘ File(F) Source(S) TooKT)

or “file” = “save”. Give the file aname | New file
in “file name”. There is no need for
adding *.iz1” extension.

Open

Save as

Make app module

SHve iy [-_J'.F!oea:l *| - E.:ra.
Module setting
a il 1 Bz 3 14 Remot= Control
. £
My Regen! ) 3FND End
[ ocuments

4acn
8 p=
CHaMIC

Dezkiop 37 Sitch

fd S Tanachy
‘-)', ) P S
10 Phota
Ny Docunants L 11, Meker
12 APF Mockile
il 1% Application Exampls
M Corrouten
R e -
MyNetmak  Swesmbtpe  [DFiCm = Cancel |
Flace:

”ou

3.1.2.1.4 Save As (Guardar como): Similar a “save”, “save as” guarda un archivo con un nombre
diferente. Haga clic en “file” « “save as”. Escriba el nombre del archivo en el campo “nombre del
archivo” y haga clic en “save” (guardar).
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e in | 3 Frowect b | m oy B-

) L Eaemar
_nb - A
My Aecent COLFMD
[ ooumends Codn

B TS
Ny

Diesking 7 Slich
i Tewh
9 Speaken
10 Photn
o 11, Maner
- o 12 BFF Mol
1.;! 317 fpplicabion Bxarmpis
My Comoue |19 Rewnces Coneral

hy oot ianamty

Myp:l.;:;nl Fin rusres |m =] I ) I
T [+ T - = |

File(Fy Source{S) ToolT)

MNew file
Open

Make app module

Module setting
End

3.1.2.1.5 Cémo crear médulos de aplicaciones: Menu utilizado en la creacién de modulos de
aplicaciones para programar en MA-VIN ROBOTICS LAB. Los detalles se describen en la
seccion “VI. Programaciéon en MA-VIN ROBOTICS LAB (Uso de los modulos de aplicacion)”.

3.1.2.2 Source(S) (Fuente)
View Source (Ver fuente), Edit Source (Editar fuente), External Source (Fuente externa) no

estan disponible

3.1.2.3 Tool(T) (Herramientas)
Logic Check (Verificacion légica), Simulation (Simulacién), Compile (Compilar), Download

(Descargar)

“Logic Check” verifica la legitimidad del lenguaje de programacion. “Compile” (Compilar) convierte
el lenguaje basado en iconos al lenguaje de programacion C. “Download" (Descargar) transmite
el programa al robot.

3.1.2.3.1 Logic Check
Este mend comprueba si la programacion se esta realizando de manera l6gica. Pulse el boton

gue se muestra en la imagen o "tool” « “logic check”.

i q.| ToollT} Yiew(¥) Helpi
| |

Logic check

Simulation
Campile
Download
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3.1.2.3.2 Simulation
Simula la ejecucién del programa en realidad.

3.1.2.3.3 Compile
La programacion basada en iconos de MA-VIN ROBOTICS LAB se traduce al lenguaje C. Pulse
el botén que se muestra en la imagen o “tool” « “compile”.

* TookT) View(v) Helpl

' Logic check
Simulation

Download

3.1.2.3.4 Download

El programa escrito en el lenguaje C a través de la opcién “Compile” se transfiere a MA-VIN.
“Download” guarda el programa realizado en PC en el MA-VIN a través del cable USB. Pulse el
botén que se muestra en la imagen o “tool” « “download”.

& ‘ ToolT) View(V) Help(
|

Logic check
Simulation

Complle

Downlosd

3.1.2.4 View(V)

En una configuracién que requiere un nimero relativamente pequefio de iconos de mendus, utilice “zoom
in” para agrandar el tamafio de los iconos. En una configuracién que requiere un nimero relativamente
grande de iconos de menus, utilice “zoom out” para reducir el tamafio de los iconos.

3.1.2.4.1 Zoom In
Se acerca y aumenta el tamafio de los iconos de “Main View" (Vista principal).
Pulse el boton que se muestra en la imagen o "tool” « “zoom in”.

Q | Wiew(V) Help(H)
i _
e ———

Zoom out

3.1.2.4.2 Zoom Out
Se aleja y reduce el tamafio de los iconos de “Main View" (Vista principal). Pulse el boton que se muestra
en la imagen o "tool” « “zoom out”.

Q| Viewv) Help(H)
A

Zoom in

Zoom ot
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[imagen] pantalla con iconos grandes/pequefios

3.1.2.5 Help(H) (Ayuda)

Dentro de este menu puede encontrar las funciones "Contents” (Contenidos), “Search” (Busqueda),
“Online Update” (Actualizacion en linea), y “MA-VIN Info” (Acerca de MA-VIN). Con estas opciones puede
obtener informacion y ayuda acerca de las funciones y opciones de MA-VIN.

3.1.3 Modules (M6dulos): Logic Module (M6dulo l6gico), Branch Module (Médulo de derivacién),
Output Module (M6dulo de salida)

Para facilitar la programacion, MAVIN ROBOTICS LAB divide los médulos en categorias de funciones.
Por norma general, un mddulo es “Logic Module (Mddulo de I6gica), como por ejemplo “start” (inicio),
“end” (fin), “repeat” (repeticién) y “delay” (retardo), “Branch Module” (Médulo de derivacién), como por
ejemplo “remote control” (control remoto) y “touch sensor” (sensor de contacto), o “Output Module”
(Mddulo de salida) que controla el movimiento del MA-VIN.

3.1.3.1 Logic Module

Los iconos de lo médulos de I6gica son de color morado. Los médulos de légica incluyen a “Logic
Modules”, como por ejemplo “start” (inicio) y “end” (fin), ademas de ‘Branch Modules’, como por ejemplo
“remote control” (control remoto) y “touch sensor” (sensor de contacto).

3.1.3.1.1 Mddulo de légica
Inicia el punto de inicio o de finalizacion de un programa MA-VIN.

Nombre Funcion

Start Inicio del programa

Repite el programa el nimero de
Repeat veces indicado por el nimero
entero

28



Se pueden insertar nimeros
‘ o Dela enteros desde 1 hasta 65.535 como
y retardo. La unidad es milisegundos
(1/1000 seg).
q = End Fin del programa
| END |
..*

3.1.3.1.2 Branch module

“Branch Module” (Médulo de derivacion) esta también en color morado como “Logic Module”. Se trata

Espafiol

de un grupo de modulos que controlan los sensores externos utilizados por MA-VIN.

Maédulo

Nombre

Funcion

Remote Control
(Control remoto)

Dependiendo del valor de
entrada del mando a
distancia, se bifurca bien
hacia arriba o a la derecha.

Touch Sensor
(Sensor de contacto)

Dependiendo de que se
toque el sensor de contacto,
se bifurca bien a hacia
abajo o a la derecha.

CdS Sensor (Sensor
CdS)

Dependiendo de la
intensidad de la luz, se
bifurca bien hacia abajo 0 a
la derecha.

Microfone
(Micréfono)

Dependiendo de la
intensidad del sonido
percibido por el micréfono,
se bifurca bien hacia abajo
o a la derecha.

Front/Rear
(Delantero/Trasero)

Dependiendo del valor de IR
recibido por los 3 sensores
delanteros o los 3 sensores
traseros, se bifurca bien
hacia abajo o a la derecha.

Switch (Interruptor)

Dependiendo si el
interruptor esta activo o no,
se bifurca bien hacia abajo
o a la derecha.
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3.1.3.1.2 Output Module
Los iconos de los mddulos de salida son de color rojo. Portan los distintos tipos de comandos de
salida que tiene MA-VIN.

Mddulo Nombre Funcién
El motor opera de acuerdo a los
Motor valores de entrada de velocidad y
direccion.
Controla el encendido/apagado de los
LED
LEDs
Reproduce una melodia
Speaker seleccionada. Actualmente MA-VIN
(Altavoz) ROBOTICS LAB ofrece 10 melodias
diferentes.
Buzzer Emite un zumbido las veces que
(Timbre) indique el nUmero de entrada.
Muestra textos en MA-VINLCD. Se
LCD pueden mostrar textos de 2x8
caracteres.
Compose .
. El usuario puede componer una
(Composit . ;
melodia sencilla.
or)
FND Muestra un nimero 0~9

3.1.3.3 Las opciones “Module Properties” (Propiedades del médulo) y “Programming Result” (Resultado
de programacion), “Every Module” (Todos los médulos), salvo “start” y “end” del Modulo de l6gica, tiene
sus propias propiedades. Hablaremos mas acerca de sus propiedades en las secciones de programacion
de los moédulos correspondientes. Asimismo, “Programming Result” muestra el estado de programacion
cuando se esta procesando “logic check” (Verificacidn légica), “Compile” (Compilar), “Download”
(Descargar). Los detalles se describiran en el capitulo siguiente (Ill. Programacion en MA-VIN
ROBOTICS LAB (Basicos para el médulo de movimiento) )

30



MAa—UkN Espafiol

3.2 Programacion en MA-VIN ROBOTICS LAB
El procedimiento de programacion de MA-VIN en MA-VIN ROBOTICS LAB puede describirse brevemente
como: disposicion de los moédulos necesarios en la vista principal (“Main View”)

« introduccion de propiedades de los mddulos

« conexion de los modulos entre si. Después de seleccionar y conectar los modulos, utilice “Compile”
(Compilar) para convertir el programa basado en iconos en un programa de lenguaje C, y finalmente
descargar el programa desde el PC al robot MA-VIN.

3.2.1 Disposiciéon de los modulos

Es el paso mas béasico de la programacion en MA-VIN ROBOTICS LAB. Seleccione y disponga
los modulos como sea necesario. Para mover el robot deliberadamente, disponga los mdédulos en
un orden légico.

1. De acuerdo con la configuracién del programa, disponga los médulos en la vista principal
(“Main View"). Haga clic con el bot6én derecho del ratén en el médulo que desea mover y
suéltelo en un espacio volviendo a hacer clic.

PRIF Tourcell TaadlT vamin] FuiolHl

= e ._(E- %uﬂ

el | tha

Legie .'_Iujli‘

s

al 1 "

| salire LLELT L

1 25 &

2. Después de disponer los moédulos, conéctelos entre si. Para conectarlos, haga clic en la parte
inferior de un médulo y haga clic en la parte superior de otro médulo con el que lo desee conectar.
En el caso de los mdédulos de derivacién, podria también conectarlos a otro mddulo desde su lado
derecho, dependiendo de su compatibilidad.

31



MAa—UkN Espafiol

HER RriEE=3 a1l Swesel WA R

.MEH-Q?QLL‘M o

o i » =

3. Después de conectar los modulos, seleccione sus propiedades en la opcion “Modules
Properties” (propiedades del médulo).

3.2.2 Conversion de la programacién a lenguaje de maquina

Este procedimiento convierte el lenguaje de programacion basado en iconos a lenguaje maquina y consta
de verificaciones internas de la gramética de programacién y del proceso de compilacién. Sin embargo,
en MA-VIN ROBOTICS LAB el proceso mencionado anteriormente se realiza automaticamente desde el
botén “Compile” (Compilar) de la barra de tareas, y por lo tanto, el usuario puede convertir facilmente el
lenguaje basado en iconos a lenguaje maquina sin un conocimiento profesional de programacion.
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3.2.3 Descarga del programa compilado en MA-VIN
Este proceso permite realizar los comandos de MA-VIN guardando el programa en el robot. Después de
conectar el PC y el MA-VIN con un cable USB, pulse el icono “Download” (Descargar) en la barra de

tareas.
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Downloader FY| Downloader
Doad MA-VIN Robotics Lab  [K]
l} Download is succeed
.
Initializing the port is succeed. Initiakizing the 128 CHI llnlidizing the port iz succeed. Initializing the 128 CHI
Close l Close | Clase

Nota: Cuando MA-VIN y el PC no estan conectados o la alimentacién de MA-VIN no esta activa,
apareceran las ventanas siguientes.

Downloader r§|

Download

Initializing the part i success Waiting responze of th

Cloze

El PC y MA-VIN estan conectados, pero MA-VIN no esté encendido.

fE Failed to create event for thread!
L

El PC y MA-VIN no estan conectados.

4. Programacion en MA-VIN ROBOTICS LAB (Elementos béasicos del médulo de movimiento)
4.1. Usando el display LCD

moédulo LCD

4.1.1 Caracteristicas del
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El médulo LCD muestra textos en 2 lineas de 8 caracteres . Los textos que se van a mostrar deberian
introducirse entre “ ”. El médulo LCD admite sélo caracteres ingleses, y distingue entre los caracteres en
mayusculas y mindsculas.

4.1.2 Cambio de parametros
Haga clic en el médulo LCD para ver las propiedades del LCD como se muestran en la imagen. Intente
introducir caracteres como: Escriba “MyNamels” en Texto (linea 1) y “MA-VIN” en Texto (linea 2).

Adribute . Fezult

2 “Swing o1 o) .
HulNarmls”

& Bxing (2 rowl
Efi&

-

4.1.3 Programacion completada

Descarga a MA-VIN. Una vez que se hayan introducido las propiedades del médulo LCD, complete el
proceso de programacion como se muestra en el diagrama. Después, pulse “Compile” (Compilar) y
“Download” (Descargar) para descargar el programa en MA-VIN. Una vez que la descarga se ha
completado, LCD mostraré los textos como se ilustra en la imagen.

¢ )
R.-
C )
Lco
C )
-
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4.2. Reproduccion del timbre

4.2 1Caracteristicas del médulo de zumbador

El moédulo del timbre controla la reproduccion del zumbador. EI zumbador puede reproducir sélo un tipo
de tono.

4.2.2 Cambio de parametros

Haga clic en el médulo de zumbador para ver sus propiedades. “Position” (Posicion) indica la ubicacion
del modulo dentro del circuito y puede tener un valor entre 1 y 5. “Number” (NUmero) determina las veces
gue se reproducira en timbre de acuerdo con los nimeros enteros introducidos.

it e Rosull |

{me2 Pasitiont]~5 [=
1

BiE innbar

[ =

E

4.2.3 Reproduccidn del timbre

Una vez introducidas las propiedades del médulo de timbre, complete los médulos como se muestra en el
diagrama. Después, pulse “Compile” (Compilar) y “Download” (Descargar) para descargar el programa en
MA-VIN. Una vez que se ha completado la descarga, el médulo de timbre conectado a MA-VIN emitira el
tono de acuerdo con los valores de entrada de las propiedades.
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4.3. lluminacién de LEDs

4.3.1 Caracteristicas del médulo de LEDs

El Médulo de LEDs controla el encendido y apagado de los LED. Hay un total de 4 LEDs, y cada uno de
ellos puede operar de forma independiente el uno del otro.

4.3.2 Cambio de parametros

Haga clic en el médulo de LEDs para ver las propiedades del moédulo de LEDs.
A continuacion, seleccione la posicion del médulo desde 1 a 5. “Value” (Valor)
controla los cuatro LEDs. Puede controlarlos de forma independiente o conjunta.

Aribute
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4.3.3 Encendido/apagado de LEDs

Disponga los médulos de LEDs, compile y descarguelos en MA-VIN, para que los cuatro LEDs se
enciendan o apaguen de forma conjunta. Los cuatros LEDs se encenderan o apagaran juntos. Sin
embargo, el tiempo durante el cual los LEDs estaran encendidos sera muy breve. ¢ Podemos controlar la
duracion? No podemos controlar la duracion en el médulo de LEDs, dado que sélo existe la funcién de
encendido y apagado de los mismos. ¢ Entonces, cdmo podemos controlar la duracion? Tendremos que
utilizar el médulo de retardo (delay module) dentro del los médulos de légica (logic module). “Delay
module” puede controlar el tiempo de retardo desde 1 hasta 65.535 milisegundos. Por lo tanto, si
introducimos un maédulo de retardo después de un médulo de LEDs, podemos programar el encendido de
un LED durante todo un segundo. Complete el programa con el médulo de retardo (delay module).
Después, pulse “Compile” (Compilar) y “Download” (Descargar) para transmitir el programa a MA-VIN.
Una vez que se ha completado la descarga, el LED de MA-VIN se iluminara durante un segundo y
después se apagara.

4.3.4 Encendido/Apagado consecutivo de LEDs

Programemos el mddulo de LEDs para que los cuatro LEDs se enciendan y apaguen de forma
consecutiva. Podemos seguir el mismo procedimiento para encender y apagar todos los cuatro LEDs.




MAa—UkN Espafiol

Después de realizar el programa que se detalla arriba, descarguelo en MA-VIN y compruebe cémo se
encienden y apagan los LEDs.

Los LEDs se encenderan de forma consecutiva desde el LED 1 hasta el LED 4, y después se apagaran.
De esta forma, podemos utilizar los médulos de retardo para controlar la duracion del encendido de los
LEDs.

4.4 Cuenta atras utilizando FND

4.4.1 Caracteristicas del Médulo de FND

También conocido como “7 Segmentos (7 segment), es un dispositivo de visualizacién para nimeros.
Como un reloj digital, FND muestra un namero utilizando los 7 segmentos que lo componen. Cada FND
de MA-VIN muestra un nimero.

4.4.2 Cambio de parametros

Haga clic en el Médulo de FND para ver las propiedades del médulo. “Position” (Posicién) puede tener un
valor del 1 al 5 y representa la ubicacion del FND. “Number” (NUmero) es la entrada numérica que se
muestra en el propio FND.

At ] Result |
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4.4.3 Cuenta atrés utilizando FND

Para crear un dispositivo de cuenta atras utilizando un FND, disponga los médulos como se muestra en la
imagen siguiente. Una vez que haya finalizado la programacién, descargue el programa en MA-VIN para
ver como cambian los nimeros del MAdulo de FND.
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4.5. Reproduccién de melodia (1)

4.5.1 Caracteristicas del modulo del altavoz

El moédulo del altavoz reproduce una melodia seleccionada. Actualmente MA-VIN ROBOTICS LAB ofrece
hasta 10 melodias diferentes.

4.5.2 Cambio de los pardmetros

Haga clic en el médulo del altavoz para ver sus propiedades.

“Position” (Posicién) puede tener un valor de 1 a 5 e indica la ubicacion del médulo del altavoz. “Melody
Type” (Tipo de melodia) puede tener un valor de 1 a 10 y representa los diferentes tipos de melodia que
se pueden reproducir.
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4.5.3 Reproduccion de diferentes tipos de melodias

Para reproducir las melodias a través del médulo del altavoz, disponga los médulos como se muestra en
la imagen. Una vez que haya finalizado la programacion, descargue el programa en MA-VIN y escuche la
reproduccion de las diferentes melodias.

(s 2

4.6. Reproduccion de melodia (2)

4.6.1 Caracteristicas del Médulo compositor

El médulo compositor, al igual que el médulo de altavoz, puede producir sonidos a través de MA-VIN. Sin
embargo, a diferencia del mddulo del altavoz que reproduce una melodia completa, el médulo compositor
reproduce s0lo las notas seleccionadas. Por lo tanto, el usuario puede componer y producir su propia
musica.

4.6.2 Cambio de parametros

Haga clic en el médulo compositor para ver sus propiedades. “Position” (Posicién) puede tener un valor
de 1 a5y representa la ubicacion del médulo. “Pitch” (Tono) puede tener un valor desde 1 octava 1 G
a

hasta 3 E. “Rhythm” (Ritmo) puede ser desde la 32 nota a una media nota punteada.
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4.6.3 Creacion de melodias propias
A través de los modulos compositores, puede crear sus propias melodias.

4.7 Movimiento del MA-VIN
4.7.1 Caracteristicas del Médulo de motor

El Médulo de motor se utiliza para operar uno de los dispositivos basicos del MA-VIN, su motor.
Asimismo, se utiliza para conectar mas de un motor al médulo.

4.7.2 Cambio de parametros

Haga clic en el médulo de motor para ver sus propiedades. “Position” (Posicion) puede tener un valor de
1 a5y representa la ubicacion del médulo. Para el componente basico de MA-VIN, su motor, seleccione
“basic motor” (motor basico) (se afiadiran opciones de motores 1 - 5 posteriormente). “Direction”
(Direccion) tiene las opciones de movimiento hacia delante (forward) y hacia atras (backward). “Select
Motor” (Seleccionar motor) es para el elemento basico del motor de MA-VIN e incluye “Right motor”
(Motor derecho) y “Left motor” (Motor izquierdo). “Velocity” (Velocidad) controla la velocidad de giro del
motor y los posibles valores de entrada pueden serde 1 a 17.
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4.7.3 Giro de MA-VIN en una direccién

Para hacer que MA-VIN gire en una direccion, disponga los médulos como se muestra en el diagrama.
Una vez completada la programacion, descargue el programa en MA-VIN y compruebe cémo se mueve
MA-VIN.
e

¢ IR >

4.7.4 Movimiento de MA-VIN hacia delante/atras/derechalizquierda

A través de los mddulos de motor, puede hacer que MA-VIN se mueva en un patrén de movimiento con
forma de ‘+' . Una vez completada la programacion, descargue el programa en MA-VIN y compruebe
como se mueve MA-VIN.

5. Programacion en MA-VIN ROBOTICS LAB (Basicos para el modulo de deteccion)
5.1 Reproduccion del timbre utilizando el sensor de contacto (1)

5.1.1 Caracteristicas del Médulo sensor de contacto
El Médulo sensor de contacto tiene un sensor de contacto en su parte superior. Al tocar la parte plateada
del sensor de contacto, el médulo percibe el contacto y el LED del médulo se ilumina.

5.1.2 Cambio de parametros

Haga clic en el médulo de deteccion de contacto para ver las propiedades del médulo. “Position”
(Posicién) puede tener un valor del 1 al 5 y representa la ubicacién del médulo. “Affirmation condition”
(condicién de afirmacién) muestra valores “true” (verdadero) o “false” (falso). Cuando es “true”
(verdadero), el sensor de contacto ha percibido un contacto y cuando es “false”, el contacto no se ha
percibido.
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5.1.3 Timbre utilizando el zumbador

Para hacer que se reproduzca un timbre que utilice la sefial cuando se perciba un contacto en el médulo
de deteccidn de contacto, disponga los médulos de deteccion de contacto y los médulos de timbre como
se indica en la pagina siguiente. Asimismo, utilice los médulos de repeticion (“repeat”) (pagina 28) para
programar el timbre. Una vez completada la programacion, descargue el programa en MA-VIN y

5.1.4 Timbre utilizando la melodia

Para hacer que se reproduzca un timbre que utilice una melodia y se muestre “Guest” (Invitado) en el
moédulo LCD (pagina 35), disponga los médulos como se indica en la pagina siguiente. Asimismo, al igual
gue en la seccién “Timbre utilizando la sefial sonora”, utilice los médulos de repeticién (“repeat”) para
programar un timbre. Una vez completada la programacion, descargue el programa en MA-VIN y
compruebe la operacion de MA-VIN.
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5.1.5 Creacién de su propio timbre

Componga su propio timbre para reproducir una melodia y se muestre “Guest” (Invitado) en el médulo
LCD utilizando el médulo de deteccion de contacto y el médulo compositor. Una vez completada la
programacion, descargue el programa en MA-VIN y compruebe la operacién de MA-VIN.

5.2 Reloj de alarma

5.2.1 Reproduccién de la melodia después de 10 segundos

Programe MA-VIN para que reproduzca una melodia 10 segundos después de que comience a moverse.
También, puede utilizar el Médulo de FND para programar la cuenta atras de MA-VIN desde 9a 0y
reproduzca la melodia cuando finalice la cuenta atras. Una vez completada la programacion, descargue
el programa en MA-VIN y compruebe la operacion del robot.
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5.2.2 Reproduccion de la melodia a la luz del dia — Caracteristicas del médulo de CdS

En la seccién (1), hemos hecho que se reproduzca una alarma a una hora determinada. Ahora, vamos a
crear un sistema de alarma que suene cuando esté expuesto a la luz. Para hacer que MA-VIN determine
si existe luz o no, necesitamos un médulo CdS. La célula CdS del médulo utiliza un producto quimico
conocido como Sulfuro de Cadmio (CdS). CdS, debido a su efecto de fotoconductividad, tiene la
tendencia de reducir la resistencia eléctrica al exponerse a la luz. Utilizando esta caracteristica del CdS,
podemos crear un sensor de luz.

5.2.3 Cambio de parametros

Haga clic en el médulo de CdS para ver las propiedades del modulo.

“Paosition” (Posicién) puede tener un valor del 1 al 5y representa la ubicacién del médulo. “Luminance”
(Luminancia) determina la fuerza de la exposicion a la luz necesaria para generar una respuesta de MA-
VIN. “Affirmation condition” (condicién de afirmacién) muestra valores “true” (verdadero) o “false” (falso).
Cuando “Affirmation condition” es verdadero (true), significa que la exposicion a la luz es superior o igual
a la luminancia (“Luminance”) del mddulo. Cuando es falso (false), significa que la exposicién a la luz es
inferior al valor de intensidad determinado.
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5.2.4 Reloj de alarma

Creemos un reloj de alarma que suene cuando amanezca. Seleccione la intensidad de la luz del
amanecer como “light intensity” (Intensidad de la luz) en las propiedades del médulo. Una vez completada
la programacién, descargue el programa en MA-VIN y compruebe la operacion de MA-VIN.

5.3 Alarma antirrobo

5.3.1 Caracteristicas del médulo de micréfono

El médulo de micréfono es un tipo de modulo sensor que reacciona al sonido ambiente. También
reacciona de diferente manera a distintos niveles de intensidad de sonido. El mddulo de micréfono, a
diferencia de otros modulos, esté instalado internamente en el cuerpo de MA-VIN (PCB).

5.3.2 Cambio de parametros

Haga clic en el médulo de microfono para ver sus propiedades.

El valor de “Sound intensity” (Intensidad del sonido) puede ser desde 1 hasta 5. El valor de “Affirmation
condition” (condicién de afirmacién) puede tener un valor verdadero (“true”) o falso (“false”). Cuando
“Affirmation condition” es verdadero (“true”), la intensidad del sonido es superior o igual al valor
determinad en “Sound intensity” (intensidad del sonido). Cuando es falso (“false”), la intensidad del sonido
es inferior al valor determinado. El motivo de que no haya una categoria “location” (ubicacién) en el
mddulo de micr6fono, es que éste esta instalado internamente en MA-VIN.

Adiriie Result
Bk Sound Intensity

B ASreation oonditinn

5.3.3 Alarma antirrobo

Creemos un programa de alarma antirrobo para MA-VIN capaz de detectar la presencia inesperada de un
ruido en la noche. Cuando un ladrén entra en una casa es probable que se produzca algo de ruido.
Utilizando el médulo de micréfono de MA-VIN podemos crear una alarma antirrobo. Después de que se
ponga el sol y llegue la noche, se activara la alarma antirrobo de MA-VIN. Programemos el robot MA-VIN
para que cuando no haya un ladrén (sin sonido ambiente), el médulo 1 de LEDs se ilumine, y cuando MA-
VIN detecte la presencia de un ladron, el LCD muestre el mensaje “Burglar” (Ladron) y se reproduzca la
notificacion sonora. Asimismo, programamos el robot MA-VIN para que deje de reproducir la notificacion
sonora y deje de mostrar el mensaje “Burglar” (Ladron) volviendo a su estado normal cuando se toque el
sensor de contacto. Disponga los médulos como se muestra en el diagrama de la pagina siguiente. Una
vez completada la programacion, descargue el programa y compruebe como opera MA-VIN.
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5.4 Control remoto de MA-VIN

5.4.1 Caracteristicas del modulo de control remoto

El moédulo de control remoto permite controlar a MA-VIN a través de un mando a distancia. Por regla
general, los mandos a distancia utilizan sefales de infrarrojos o0 RF (Radiofrecuencia). Las sefiales
infrarrojas emitidas por un mando a distancia son percibidas por el receptor situado en el cuerpo de MA-
VIN (PCB).

5.4.2 Cambio de parametros

Haga clic en el médulo del control remoto para ver las propiedades del médulo. “Setting Value” (Valor de
ajuste) le permite seleccionar las teclas de funcién del control remoto. “Affirmation condition” (condicion
de afirmacion) muestra valores “true” (verdadero) o “false” (falso). Cuando es verdadero (“true”), indica
gue la entrada en el modulo coincide con la tecla de funcion establecida en “Setting Value” (Valor de
ajuste). Cuando es falso (“false”), significa que el valor de la entrada no coincide con “Setting Value”
(Valor de ajuste).
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5.4.3 Cambio del nimero de FND utilizando el mando a distancia

Espafiol

Programemos el robot MA-VIN para que el nimero FND pueda cambiarse a través del mando a distancia.
En la opcién “Set Value” (Valor establecido) del médulo, el movimiento hacia adelante (“Move Forward”)
esta representado por “1”, el movimiento hacia atras (“Move Backward”) por “2”, el movimiento a la
izquierda (“Move Left”) por “3”, y el movimiento a la derecha (“Move Right”) por “4”. Asimismo, cuando no
haya ninguna sefial de entrada, se puede hacer que el médulo LCD de MA-VIN muestre el mensaje
“Nothing” (Nada). Disponga los médulos como se muestra en el diagrama de la pagina siguiente. Una vez
completada la programacion, descargue el programa y compruebe cémo opera MA-VIN.

*
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5.4.4 Control remoto de MA-VIN
Controlemos MA-VIN a través de un mando a distancia. Disponga los médulos como se muestra en la

pagina siguiente para hacer que MA-VIN se mueva hacia delante y atras y gire a la derecha e izquierda.
Una vez completada la programacion, descargue el programa y compruebe como opera MA-VIN.
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6 Programacion en MA-VIN ROBOTICS LAB (Aplicaciones del médulo delantero/inferior)
6.1 Caracteristicas del modulo delantero/inferior

6.1.1 Caracteristicas del médulo delantero/inferior

El médulo delantero/inferior es un médulo de aplicacion de MA-VIN que esta compuesto por seis diodos
luminiscentes y fototransistores. Tres de ellos se encuentran en la parte delantera de MA-VIN, y el resto
en la parte inferior. Los médulos delanteros perciben los obstaculos que se encuentran en el trayecto del
movimiento de MA-VIN. Los mddulos situados en la parte inferior de MA-VIN comprueban la condicion de
la superficie sobre la que se mueve MA-VIN.

6.1.2 Cambio de parametros

Haga clic en el moédulo delantero/inferior para ver sus propiedades. La opcién “Sensor Direction”
(Direccion del sensor) representa la direccion - bien hacia delante (“Forward” o hacia atras "Backward”)
del modulo de infrarrojos- que forma parte del médulo delantero/inferior. La opcién “Sensor Status”
(Estado del sensor) puede identificar una situacién determinada para que la reconozca MA-VIN. Si
“Affirmation condition” (Condicién de afirmacion) es verdadero (“true”), el modulo delantero/inferior
coincide con la situacioén identificada en “Sensor Status” (Estado del sensor). Si es falso (“false), el
mddulo no coincide con el estado del sensor (“Sensor Status”).
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6.1.3 Control del FND utilizando el médulo delantero/inferior

Programemos el robot MA-VIN para que cambie el nimero de FND utilizando el médulo de FND y el
mddulo delantero/inferior. Identifique cada pieza de MA-VIN con numeros de FND; el valor “front”
(delantero) del modulo delantero/inferior tendra los nimeros FND del 1 al 3 de la izquierda a la derecha;
el valor “rear” (posterior) tendra los nimeros del 4 al 6 de la izquierda a la derecha. También, cuando las
instrucciones booleanas del estado del sensor (“Sensor Status”) sean todos falsas ("false”), e médulo no
simulara la situacion identificada en el estado del sensor (“Sensor Status”). Disponga los mdédulos como
se muestra en el diagrama de la pagina siguiente. Descargue el programa en ER6 y compruebe su
funcionamiento.
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6.2 Robot Esquivador de Obstaculos MA-VIN

6.2.1 Robot Esquivador de Obstéaculos

Creemos un Robot Esquivador de Obstaculos que esquive cualquier obstaculo que se encuentre en el
trayecto de movimiento utilizando un médulo de motor. Percibira la presencia de los obstaculos a través
de los moédulos delanteros/posteriores.

6.2.2 Programacion del Robot Esquivador de Obstaculos

Para crear un Robot Esquivador de Obstaculos MA-VIN, la direccion del sensor del médulo
delantero/inferior tiene que ser hacia adelante (“Forward”), y dependiendo de las situaciones definidas en
el estado del sensor (“Sensor Status”), tendran que controlarse los movimientos de MA-VIN. Disponga los
mddulos como se muestra en la pagina siguiente, descargue el programa y compruebe el funcionamiento
de MA-VIN. Para averiguar qué sensor de infrarrojos del médulo delantero/inferior recibié la sefial de MA-
VIN, programemos MA-VIN utilizando los médulos de FND.
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6.3 Robot MA-VIN Rastreador de Lineas

6.3.1 Robot Rastreador de Lineas

Creemos un robot rastreador de lineas que siga una linea y se mueva a lo largo de ella utilizando un
médulo de motor de MA-VIN. Utilizando el médulo delantero/inferior, crearemos un robot que percibe la
linea y la esquiva.
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6.3.2 Programacion del Robot Rastreador de Lineas Para programar un robot rastreador de lineas, la
opcion de direccion del sensor (“Sensor Direction”) del mddulo delantero/inferior tiene que ser “backward”
(hacia atras). Disponga los médulos como se muestra en la pagina anterior. Descargue el programa en
MA-VIN y compruebe su funcionamiento. Para poder determinar visualmente si la sefial infrarroja se ha
recibido o no, crearemos un programa que utilice el médulo de LED.

START
PHOTO | PHOTO PHOTO
LED | LED LED LED
]
MOTOR | MOTOR MOTOR | MOTOR
9
MOTOR MOTOR |
A _|'l
/]
REPEAT |
)
END
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7. Programacion en MA-VIN ROBOTICS LAB (Uso de los médulos de aplicacion)
7.1 Mdédulos de aplicacién

7.1.1 Creaciéon de un modulo de aplicacion
Seleccione “Making Application Modules” (Crear Médulos de Aplicacién) en el menu principal.

New file
Open

Save

Save as

kMake app module

Module zetting
End

Después de cambiar el nombre del médulo de aplicacién, guérdelo.
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Haga clic en “Application Output Module Lab” para ver los médulos de aplicacion. Disponga los médulos
CcOmo se muestra a continuacion y descargue el programa en MA-VIN.
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