COMUNIDAD ° Robots

Controla un robot Linux desde la Web

ROBOT

WEB

Probamos a manejar un robot en el apartamento de Michael Shiloh a

través de una conexion SSH. POR ULRICH BANTLE

Ppae -

uando los servomotores del

pequeiio vehiculo de cuatro rue-

das empiezan a zumbar en el
apartamento de Michael Shiloh en Cali-
fornia, nadie sabe qué pasard a
continuacién. Al menos, nadie excepto el
usuario que justamente se acaba de
conectar a través de la pagina Web
Linuxrobots.org [1] y ha pasado un con-
junto de acciones pre-programadas al
robot con ruedas. “Programar el robot es
realmente sencillo”, comenta Michael
Shiloh (véase Figura 2). Aunque no ha
comprobado todas las complicadas
maniobras por el recibidor y el saldén.
“Suelo oir el motor que se pone en mar-
cha, funciona a baja velocidad durante
unos instantes y se vuelve a apagar”,
sefala Shiloh, que describe asi los inten-
tos tipicos de los visitantes para poner al
robot bajo control. Sospecha que la
gente no tiene tiempo suficiente, o bien
espera encontrar algin control tipo joys-
tick.

A Michael le ha fascinado la electré-
nica desde su mads tierna juventud. De
pequeiio machacaba una y otra vez las
paginas de los catalogos de electrénica.
Pero no fue hasta comienzos de los afios
60, momento en el que se mudd desde
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Israel hasta los Estados Unidos con sdlo
nueve afnos, cuando pudo realmente
trastear con componentes electronicos
de deshecho. Un robot propio fue su
sueno durante muchos anos. Mdas tarde,
como Ingeniero Electrénico, tuvo que
lidiar con robots industriales como parte
de su trabajo.

Tener un robot en casa para dejar que
algin extrafio le de unas vueltas puede
parecer extrano, pero Shiloh se considera
asi mismo como parte del proyecto. El
robot aprovecha los beneficios de com-
ponentes en Software Libre, y él decidié
que, ademds de publicar el cédigo fuente
y los detalles de la construcciéon de su
proyecto, haria que la mdquina fuese
accesible al ptblico.

Segun su creador, algunos intentos de
controlar la mdquina son realmente fas-
cinantes. “Hace muy poco, alguien
escribié un programa para hacer que mi
robot bailara”, comenta feliz.

En los 90s se topd con el grupo Survi-
val Research Labs [2]. Este grupo usa
mdquinas en shows espectaculares. Una
de las lecciones mds importantes apren-
didas en este periodo es que una
madquina no tiene por qué tener una apli-
cacién practica. Y el robot de Michael
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sigue este principio: los visitantes pue-
den conducirlo por su apartamento o
simplemente ponerlo a dar vueltas en
circulo en funcién de la habilidad en pro-
gramacion y el parecer de cada uno.

Subiendo la Velocidad

No necesitamos ser informdticos para
controlar este robot, pero tendremos que
tener algunas nociones de programacion.
Para acceder a robot@robots.linuxro-
bots.org via SSH, simplemente hay que
introducir “robot” como nombre de
usuario y contraseila. Esto nos lleva
directamente a la linea de comandos
Linux del robot. Ahora nos ubicamos en
el directorio /src, que contiene unos
cuantos archivos en C que podemos edi-
tar y recompilar. Michael nos anima a
que seamos creativos: el robot tiene un
editor vi como ayuda. Podemos seguir
sus progresos a través de una webcam
en [3].

El cédigo del Listado 1 le indica al
robot que gire en circulo. Shiloh comenta
que es recomendable que apaguemos el
servo antes de abandonar nuestra
sesién. El robot se desactiva por la noche
para evitar que despierte a la familia de
Shiloh: por tanto, es una criatura noc-
turna para los visitantes de Europa.

Robot Hagalo-Usted-Mismo
Los materiales (controladores, células
fotoeléctricas, sensores y servos) se pue-
den encontrar en tiendas locales de
electrénica y hardware. También necesi-
taremos una sierra, un taladro y una
pistola de pegamento. Las comunicacio-
nes entre el PC y el robot se realizan
mediante una interfaz USB. El driver
para Linux incluye la interfaz. El robot
no dispone de disco duro, con objeto de
hacerlo ligero y ahorrar energia. La dis-
tribucién Gentoo Linux que lo gobierna
se ejecuta desde una tarjeta compact

Listado 1: Circulo

01 #include “librobot.h”

02

03 int main( int argc,
char*argvl[] )

04 {

05 robot_libInit();

06

07 robot_controlMotors(70, -70);

08 return 0;

09 }




Figura 1: Enrutar los cables es sencillo gracias a la cinta aislante.

flash. El corazén del robot es una placa
VIA Epia. Recibe sefnales del exterior
mediante una tarjeta WLAN pinchada
en un slot PCI de la placa Epia. El lis-
tado de componentes estd disponible en
[4].

Son dos médulos los que administran
el control y las comunicaciones con el
puerto USB del ordenador. Uno de estos
modulos tiene ademds cuatro entradas
analégicas y dos entradas y salidas digi-
tales. El lio de cables en la parte
superior (véase Figura 1) se debe funda-
mentalmente a los cables de las cuatro
células fotoeléctricas conectadas a las
entradas analégicas. Los sensores sensi-
bles a la luz localizados en los cuatro
lados reaccionan ante fuentes de luz
cambiantes y nos dejan maniobrar el
robot hacia dreas con luz mds intensa.
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Las placas incluyen una libreria para
controlar los moédulos. El inventor ha
sido capaz de controlar los componen-
tes del robot con un sélo paquete. Le ha
llamado librobot, aunque estrictamente
hablando no es una libreria, como él
mismo admite. Si estd interesado,
encontrard el cédigo fuente de librobot
en la tarjeta compact flash del robot.

Las dos baterias de doce voltios pro-
porcionan la energia para los servos, el
controlador y el ordenador. Shiloh tuvo
que descartar su idea original de utilizar
una sola bateria para el robot. Cuando
los motores se aceleran demasiado, el
ordenador puede quedarse sin energia,
lo que provoca reseteos involuntarios.
En estos momentos se usa una bateria
recargable para alimentar los médulos
del servo y el controlador, mientras que

Figura 2: Michael Shiloh presentando el robot Linux en un evento en San Francisco [5].
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Figura 3: Visite linuxrobots.org para darle unas vueltecitas al robot.

una segunda bateria se usa para alimen-
tar el ordenador.

La construccién del robot es algo mds
que un problema de planificacién. La pla-
taforma estd hecha de contrachapado, asi
como la suspensién del eje. En la mayor
parte del resto de la construccién se usa
espuma de poliuretano, y para unirlo
todo, pegamento.

Shiloh admite que el aparato puede
parecer algo destartalado, pero estaba
mads interesado en hacer que funcionara
antes, que en alargar el desarrollo bus-
cando la perfeccion.

Portal para Linux Robots

Como sugiere su nombre, Linuxrobots.org
es una organizacién que retine informa-
cién de robots basados en Linux. A pesar
de que Michael Shiloh lista varios proyec-
tos de robdtica, y los apoya con su propio
trabajo, no encontré una fuente especiali-
zada en robots bajo Linux. Se sorprendi6
enormemente de que el dominio linuxro-
bots.org estuviese libre, a pesar de que la
pagina Web no tiene excesivo contenido.
Este ingeniero estd apoydndose en la
comunidad Linux, que siempre se ha
mostrado entusiasta por experimentar y
contribuir a linuxrobots.org. |

[1] Pagina Web de Shiloh: http:/www.
linuxrobots.org

[2] Survival Research Labs: http.//www.
srl.org

[3]1 Webcam: http:/robot.linuxrobots.org

[4] Listado de componentes: http./www.
linuxrobots.org/wiki/Parts_List

[5] Presentacion de Dorkbot en San Fran-
cisco: http;//www.dorkbot.org/
dorkbotsf/archive/200510/
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