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La interfaz grafica

a caracteristica funda-

mental de una interfaz
grafica y, ain mds, si esta
abierta a Internet debe ser la
facilidad de su uso. No es ne-
cesario que haya un manual de
usuario porque el objetivo de la
WWW es ofrecer un ambien-
te agradable donde se puede
navegar sin conocimientos pre-
vios. Se ha tratado de disefar
una interfaz muy sencilla de
controlar con botones y barra
deslizadora para que el usuario
pueda utiliarla desde la primera
conexidén a la pdgina web de
control. La ventaja de progra-
mar en Java es que da la posi-
bilidad de utilizar componen-
tes y clases ya programados.
Asi se puede disefar applets
mds rapidamente y desarrollar
entornos estandarizados.

El robot cuenta con varios
circuitos de actuacién para po-
der moverse, encender luces y
emitir sonidos. El sistema de
traccidon estd formado por dos
motores independientes que
pueden moverse hacia adelan-
te o hacia atrds. Las luces son
de dos tipos, una luz de poten-
cia variable y un conjunto de 8
LEDs que se pueden encender
de manera independiente. Los
sonidos se generan con un pe-
quefio altavoz controlado por
un circuito que permite obte-
ner distintas tonalidades.

La pdgina web permite al
usuario controlar directamente
el robot, ver Figura 6. El bloque
superior del applet sirve para
controlar la tarjeta de ocho
LEDs. Hay ocho botones para
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acceder a los ocho LEDs de for-
ma independiente.

Para controlar la tarjeta del
generador de sonido existen
unos botones que permiten to-
car siete sonidos diferentes y un
botén de apagado del generador
de sonido.

cuencia de actuaciones que se
genera automdticamente. Es-
tas animaciones sirven para
comprobar la velocidad de co-
municacién y de ejecucion de
actuaciones del robot.

La luz a potencia variable
es controlada por medio de

““Se puede acceder a la pagina web de
control del robot (en modo demostracion)
http://ww.iit.upco.es/~palacios/robot"

Para demostrar las posibili-
dades de este tipo de accién
remota se han anadido dos se-
ries de animaciones de LEDs y
de sonidos. Si se hace un clic
sobre un botdn de animacidn,
se produce una pequefia se-
cuencia de LEDs o de sonidos,
por ejemplo un bucle ledl led3
led5 led7 led2 led4 led6 led8...
o una pequefia melodia. Es de-
cir, cada animacidn es una se-

una barra deslizadora que per-
mite producir cinco niveles de
luminosidad de la bombilla.
También hay un botdn para
apagar directamente la bombi-
lla.

El movimiento del robot se
controla mediante nueve boto-
nes de direccidon. Cada botdn
pone en marcha los motores de
una manera determinada para
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Accion Motor izquierdo Motor derecho
Adelante 4
Adelante derecha 4 X
Adelante izquierda X 4
Atras 4 ¥
Atrés derecha 4 X
Atrés izquierda X L /
Gira derecha t ¥
Gira izquierda L : ;
Para X X
anales

poder avanzar, girar o avanzar
girando. Las acciones que per-
miten ejecutar estos se mues-
tran en la tabla I.

El dltimo objetivo es la vi-
sualizacién de las medidas de
los sensores. Como se ha visto
antes, la técnica utilizada para
la visualizacién de los valores
es un componente Java que
permite leer el contenido de un
archivo del servidor. El conte-
nido de este archivo se mues-
tra en unas dreas de texto en la
pantalla y se actualiza cada 5
segundos. En el ejemplo de la
figura 6 se muestra la fecha y
la hora del PC del robot como
simulacién de las medidas de
los sensores.

e ha desarrollado un siste-

ma de control de un robot
orientado a Internet para que
pueda ser utilizado desde cual-
quier lugar y desde cualquier
ordenador. Para ello se ha dise-
flado una arquitectura basada
en un servidor web como pasa-
rela a Internet, que permite
manejar voliumenes grandes de
informacién, ya que el tréfico
con el robot debe ser minimo.
Se ha programado una pagina
web intuitiva, de manera que
pueda ser utilizada por cual-
quier persona.

Al aprovechar las capacida-
des gréficas, de comunicacio-
nes y de programacién que
ofrecen los navegadores de In-
ternet actuales, la programa-
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FiGURA 6. INTERFAZ CON EL USUARIO
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cién del sistema de control ha
resultado muy sencilla. Ade-
mdas hay que destacar la gran
flexibilidad de utilizacidn, ya
que se puede usar cualquier ti-
po de ordenador para contro-
lar el robot. Por dltimo comen-
tar que resulta muy sencillo
ampliar el sistema con nuevos
sensores o actuadores ya que
los cambios en los scripts son

minimos y afiadir nuevos boto-
nes a la pagina se puede hacer
con cualquier editor HTML.

Como futuros desarrollos,
un avance importante seria
montar una cdmara web sobre el
robot. Como se ha comentado
anteriormente, no es ningun
problema enviar imdgenes en
tiempo real por la red. Mostrar
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