S. Romero, I. Angulo, J. M2 Angulo e I. Ruiz

Departamento de A finales del 2007 ha aparecido en
Arquitectura de el mercado un nuevo robot de ca-
Computadores, racter didactico, denominado

Moway y cuyas extraordinarias ca-
racteristicas pretenden revolucionar
las ensefianzas involucradas con la
Robdtica, los microcontroladores, la
programacion, los periféricos y el
“ingenio” caracteristico de los futu-
ros ingenieros.

Moway es el nombre con el
que sus disefiadores han bautizado
a un increible robot educacional
gue tiene la pretension de ser una
herramienta comun y frecuente en
algunas de las asignatura de varias
especialidades de Ingenieria.

Su version basica programable
en los lenguajes comunes de los

Automatica y Electrénica
Industrial y Telecomuni-
caciones de la Facultad
de Ingenieria ESIDE de la
Universidad de Deusto

Microcontroladores

El robot didactico

microcontroladores PIC tales como
Ensamblador y C ha aparecido a fi-
nales de 2007, y para 2008 se espe-
ra una explosion de nuevos lengua-
jes, médulos de ampliacién y kits de
aplicaciones avanzadas.

Su principal disefiador ha traba-
jado mientras estudiaba Ingenieria
Técnica Industrial, en nuestro Depar-
tamento de Arquitectura de Com-
putadores de la Facultad de Inge-
nieria ESIDE de la Universidad de
Deusto durante varios afios. Se lla-
ma Ifiigo Sobradillo y en repetidas
ocasiones nos ha representado en
certdmenes universitarios de toda
Espafia. En aquella época retocaba y
ponia a punto modelos de robots
de sumo, velocistas, de laberintos,
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Figura 1. Fotografia del
Moway pieza a pieza.
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prefictar rusdae

“MOWAY?”

etc. Ahora que trabaja para su pro-
pia empresa (Bizintek Innova S.L.)
ha alcanzado su suefio y ha creado
a Moway.

Las tres caracteristicas fundamenta-
les de Moway son:

12, Tamarno reducido, similar al del
raton del PC.

22, Compacto, duro, modular y am-
pliable.

32, Barato, ya que su coste no alcan-
za los 100 euros.

Estructura vy
caracteristicas
generales

Con el tamafio de un teléfono
movil y un peso aproximado a los
100 gramos, Moway ofrece una
consistencia y resistencia mecéanica
excelentes y una compacidad exce-
lente que produce una gran con-
fianza en su manejo. Como se apre-
cia en la Figura 1 todas las pieza que
configuran al robot estan fabricadas
especificamente para el Moway, lo
que garantiza un mantenimiento y
duracion muy prolongada. Al venir
montado y testado de fabrica, e inclu-
yendo varios programas de prueba de
su correcto funcionamiento, se acelera
notablemente su utilizacion desde el
primer momento.

El microcontrolador PIC16F876
ha sido el seleccionado para gobernar
al robot. Sus excelentes propiedades
y la variedad de periféricos que posee
han propiciado que este modelo
haya sido el encargado de contener
los programas de aplicacion, y los pe-
riféricos que se adaptan a todos los
elementos y sensores que configuran
al Moway. El grupo motor esté dota-
do de control de trayectoria y se con-
trola a través del bus I12C, disponien-
do de un bus SPI/I2C de expansién
accesible por la parte superior del ro-
bot que se emplea para la colocacion
de diversas tarjetas de expansion. La
alimentacion la proporciona una ba-
teria LI-PO recargable por USB cuan-
do se halla conectado al PC y que pro-
porciona una autonomia de 2 horas.
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En la version bésica existen varios
sensores opticos de reflexion que se
emplean para exploracion de la super-
ficie de deslizamiento. También hay
otro de luminosidad de caracter direc-
cional y otro de infrarrojos que tienen
la misidon de esquivar los obstaculos
que encuentre el robot en sus trayec-
torias.

El modulo de RF permite al ro-
bot comunicarse sin hilos y en la
foto de la Fig. 3 se muestra a dos
unidades provistas de dicho modu-
lo insertado en el z6calo superior,
junto a la tarjeta con el médulo con
el que se establece la comunicacién
por RF. Los modulos se insertan a
presién, sin necesidad de cableado
ni soldaduras.

Programacion

Existen tres lenguajes para pro-
gramar al Moway.

Primer nivel. Entorno gréfico

para programacion de estudiantes
de ESO, FP y Bachiller.
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Microcontroladores

Se trata de un lenguaje grafico
muy intuitivo que elimina la necesidad
de conacer cualquier tipo de lenguaje ni
de las reglas de la programacién Figura
4,

Segundo nivel. Lenguaje C.

Para programadores que conocen
este lenguaje, como los alumnos de los
primeros cursos de muchas Ingenierias.

Tercer nivel. Lenguaje Ensamblador.

Para alumnos de cursos supe-
riores de Ingenieria conocedores de
la arquitectura de los microcontrola-
dores y el funcionamiento de los
periféricos.

El software basico necesario se
descarga desde www.moway-
robot.com vy la grabaciéon de los
programas se realiza directamente
desde el PC con la tarjeta de adap-
tacion correspondiente

El programa Moway Center per-
mite acceder a toda la informacion
del robot, ademas de leer, grabar y
borrar la memoria de programa del
PIC, asi como visualizar el estado del
receptor de RF si se halla conectado
al sistema. Ofrece 8 proyectos com-
pilados, de los que 3 se encargan de
testear los sensores, 3 los motores y
el resto tienen funciones para esqui-
var obstaculos

Figura 2. En la fotografia
aparece el Moway al lado
de un teléfono movil.

Figura 5. EI Moway con la
tarjeta de adaptacion USB
al PC que le permite la
grabacion de los programas
de aplicacion.

Figura 3. Un par de robots
Moway con médulos de
RF acoplados y otra tarjeta
que sirve para establecer la
comunicacion inalambrica.

Figura 4. La programacion
gréfica permite a los
usuarios poco expertos
desarrollar programas de
aplicacion de forma
intuitiva y a toque de
raton.

69



Microcontroladores

Figura 6. El Moway
dispone de un software de
testeo y configuracion de
facil manejo.

Figura 7. Con la nueva
tarjeta de ampliacion el
usuario podra agregar sus
propios montajes.
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Ademas del software de pro-
gramacion, se proporciona un pro-
grama de comprobacion y configu-
racion de todos los elementos del
robot, desde la carga de la bateria,
el valor de los sensores conectados,
o el correcto funcionamiento de la
radiofrecuencia (Figura 6).

Las infinitas
posibilidades de MoWay

El tamafio y el coste del robot ha-
cen posible que cada alumno, o al
menos cada grupo de trabajo de
alumnos, disponga de una unidad.
Esto significa que el disefio de pro-
gramas para competir en pruebas
tipo rastreo de lineas sobre el sue-
lo, el combate entre parejas de ro-
bots, asi como las posibilidades de
salida de un laberinto sean muy ac-
cesibles y sencillas de realizar en las
clases.

Otra interesantisima opcion de
trabajo con los Moway es la realiza-
cién de tareas colectivas en las que
varios robots colaboran en conseguir
un objetivo comun, por ejemplo, lim-
piar de papelitos o polvos una habi-
tacion o, como se pedira en el proxi-
mo certamen a realizar en la Universi-
dad de Deusto, una carrera de relevos
por equipos en la que los robots se
deberan comunicar para pasarse el
testigo.

Aungue actualmente sélo esta dis-
ponible en el mercado el médulo de ra-
diofrecuencia, en 2008 se tiene previs-
to lanzar un médulo con una pequefia
tarjeta de prototipos, para que los usua-
rios puedan incorporar en ella algo de
electrénica a modo de ampliacion y co-
municarlo por 12C/SPI (Figura 7).

Otro extra con el que se podra
contar en breve es una pequefia céa-
mara, que se insertard en el mismo
slot que el resto de los mddulos, y que
podra realizar pequefios procesa-
mientos de las imagenes capturadas
mediante un DSPIC y hacer envios de
imagenes por radiofrecuencia.

El tercero de los madulos en desa-
rrollo es el de posicionamiento por
triangulacion mediante balizas infrarro-
jas. Es un modulo que se acopla en la
parte superior del Moway y con ayuda
de tres balizas saca las coordenadas ab-
solutas y la orientacion del robot. Y las
expectativas hacen presagiar la salida al
mercado de diversos médulos mas de
facil adaptacion, que permitan trabajar
con periféricos y dispositivos muy dispa-
res, y que hagan a este robot un para-
digma de las modernas herramientas de
aprendizaje autbnomo y préactico que
requiere el nuevo Espacio Europeo de
Educacién Superior.
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