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Abstract— En el siguiente TPD se describe el disefio y
construccion de dos robots LEGO Mindstorms a utilizar para
resolver el desafio de la competencia LARC 2010 categoria
SEK.

. INTRODUCCION

| escenario simula una zona con parte de un oleoducto

destruido (tubo negro) y oleoductos alrededor (tubos
azules) para ser utilizados en la construccion de un
oleoducto alternativo, con el fin de disminuir el tiempo de
reduccion en el flujo de petréleo. Los robots trabajaran en
colaboracién para construir este oleoducto alternativo y
retirar el dafiado. El robot tiene un reto importante en retener
la fuga con el fin de reducir el dafio ambiental y para
restablecer la produccion de petréleo tan pronto sea posible.

La arena inicial se muestra en la figura 1 la cual sera
siempre igual en cada inicio.

Los robots deben trabajar en forma rapida y eficiente para
disminuir el dafio ambiental y restaurar el suministro, en
caso contrario se pagaran multas si tales objetivos no se
alcanzan.
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Figura 1. Situacién inicial de la arena.

Una de las posibles soluciones al problema se muestra en
la figura 2.
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Figura 2. Una de las posibles soluciones al problema.

Il. ESTRATEGIA

El problema debe ser resuelto mediante el uso de dos
robots de tamafio méximo 25 cm de alto, largo y ancho. El
robot 1 sera el que esté a cargo de mover los tubos azules y
el robot 2 sera el encargado de mover las curvas, que son
representadas por dos cubos de 15 cm de lado. Ambos robots
tendran la capacidad para abrir y cerrar valvulas
(representada por los cubos rojos de 20 cm de lado).

Ambos robots estdn comunicados mediante bluetooth para
la coordinacién en la construccion del oleoducto alternativo.

I1l. DISENOY CONSTRUCCION DE ROBOTS

Para ambos robots se utilizd el kit educacional LEGO
MINDSTORMS NXT (8527).

El robot 1, que se muestra en la figura 3, consta de un
solo Brick, tres servomotores, sensor ultrasénico, sensor
touch y sensores de luz omitiendo el sensor de sonido. La
construccion consta de un sistema para sujetar los tubos de
20 cm de largo, el cual es activado por el sensor ultrasénico,
el sensor de luz es utilizado para la ubicacion en la arena.



Figura 3. Robot 1

El robot 2, que se muestra en la figura 4, al igual que el
robot 1 utiliza un solo Brick, tres servomotores, sensor
ultrasonico, sensor touch y sensores de luz omitiendo el
sensor de sonido. La construccién consta de un sistema que
es capaz de mover los cubos que representan las curvas. El
sensor touch sera el que de la indicacion para mover cubo, el
sensor de luz es utilizado para la ubicacion en la arena.

Figura 4. Robot 2

El leguaje utilizado para la programacion fue el NXC (NO
EXACTLY C), el cual es un lenguaje de programacion
parecido al C, el software utilizado para escritura y carga al
Brick es BRICK COMMANDER.

IV. CONCLUSIONES

La construccion de ambos robots se hizo de manera
simple utilizando los elementos bésicos de cada kit LEGO.
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