Documentacion para cursos de introduccion a la robética

Tutorial sobre los comandos mas empleados con el API de
LeJOS para el desarrollo de robots autonomos

Juan Antonio Brefia Moral
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Introduccion

El presente documento, tiene como objeto ensefiar los principales comandos empleados en todo
proyecto usando el API de programacion del proyecto Open Source LeJOS, Java for Lego Mindstorms

Los comandos del proyecto LeJOS

La ruta por defecto de la instalacién de LeJOS es la siguiente: /usr/local/lejos/ sobre dicha ruta, si te
situas en la carpeta bin/ encontraras los siguientes comandos:

File Edit View Go Bookmarks Help

<;] Back ¥

Places v

@l jabrena

Bl Desktop
| File System
=] Metwork

4 Trash

[T Documents
il Music

[m Pictures

B videos

& Downloads
il DATA

[l Dropbox
[l PEAC-2010
[l CRE-2010
[l MUSIC

®

£0C @® awwa SN

— usr local | lejos | bin

Iejos_ni_rom,bin libjbluez.so iibjfan;?:miniiib
nxj nxjbrowse nxjc
nx}con-soleuiewer nxj-contro! nxjda-taviewer
nx}ﬂashg n;(jiink nx;r-"nonitor
nxjpcc nx}so-cketproxy nxi-upioad

20 items, Free space: 180.8 GB

Illustration 1: Comandos de LeJOS

Normalmente los comandos mas empleados seran los siguientes:

1. Comandos de desarrollo

1. nxjc

2. nxj

3. nxjflash / nxjflashg
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libjlibnxt.so
nxjconsole
nxjflash

nxjpc

1
107

StartUpText.bin
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2. Utilidades

1. nxjcontrol

Comandos de desarrollo

Nxjc
El comando nxjc es un comando que permite compilar un programa en Java que emplea las librerias de
LeJOS.

Nota:

Si empleas el entorno de desarrollo Eclipse no es necesario emplearlo.

NXxj

El comando nxj es el responsable de enviar al Brick tu programa. Si empleas Eclipse para el desarrollo
de tus programas, los programas compilados estaran en tu carpeta bin:

File Edit View Go Bookmarks Help

§@Back v & C AE q wm ) Icon View ."J Q

Places v ® |« programacion || ciencia-tecnologia || ejemplos  peac || clonewars 1 capitulod J| bin|

= jabrena

@ Desktop "
L File System
= Network

& Trash

Defensor2.class

i Documents
i Music

[ Pictures

I videos

i Downloads
i DATA

& Dropbox
s PEAC-2010
s CRE-2010
= MUSIC

1 item, Free space: 180.8 GB

Illustration 2: Carpeta bin generada por Eclipse

Por lo cual, accediendo desde una ventana de Shell sobre dicha ruta, es posible ejecutar el comando nxj
y enviar el programa.
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nxj Defensor2

File Edit View Terminal Help

jabrena@almaFactory:~/Dropbox/JAB/2818/DOCENCIA/PEAC-2018/programacion/ciencia- tj
ecnologia/ejemplos/peac/clonewars/capitulod/bin$ 1s

Defensor2.class
jabrena@almaFactory:~/Dropbox/JAB/2016/DOCENCIA/PEAC-2010/programacion/ciencia-t
ecnologia/ejemplos/peac/clonewars/capitulo4/bin$ nxj Defensor2

1eJ0S NXJ> Linking...

1eJ0S NXJ> Uploading...

BlueCove version 2.1.8 on bluez

1el0S NXJ= Connected to TRIANGLE

1el0S NXJ> Upload successful in 4084 milliseconds

BlueCove stack shutdown completed
jabrena@almaFactory:~/Dropbox/JAB/2010/DOCENCIA/PEAC-2010/programacion/ciencia-t
ecnologia/ejemplos/peac/clonewars/capitulo4/bin$ D

Illustration 3: Ejecucion del comando nxj

el comando nxj es posible hacer que una vez el brick recibe el programa lo ejecute, para ello emplea el
parametro -r:

nxj -r Defensor2

otro parametro muy interesante es —verbose que permite darte informacion sobre el propio programa y
si tu programa cuando esta funcionando te da un error, poder buscar en la consola la posible fuente de
error.

nxj -r —verbose Defensor2
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File Edit View Terminal Help

: java.lang.0bject
: java.lang.Throwable
2: java.lang.Error
: java.lang.OutOfMemoryError
4: boolean
: char
: Tloat
: double
: byte
: short
:int
: long
2: void
: [Ljava/lang/Object;
4: java.lang.NoSuchMethodError
: java.lang.StackOverflowError
: java.lang.NullPointerException

. Ic
: [F
]

Illustration 4: Ejecucion del comando nxj con opcion verbose

Nxjflashg

jabrena@almaFactory:~/Dropbox/JAB/2016/DOCENCIA/PEAC-2010/programacion/ciencia- |

Defensor2

La herramienta nxjflashg es una herramienta visual que permite actualizar el firmware del brick.
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| Start program |

Progress Log

Illustration 5: Herramienta para actualizar
firmware

Utilidades

Nxjcontrol

Esta utilidad permite gestionar muchos aspectos del brick desde los ficheros, los datos procedentes de
los sensores y actuadores como operaciones diversas.

Lo primero que hay que hacer es detectar el brick conectado via usb o bluetooth y conectarse.
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[}

| Protocol

| Address

Status

Name:

Mam:
TRIANGLE

|Bluetooth

|
|001653096EE5 |DISCONNECTED

Search H Connect |

) USB ® Bluetooth

Files rMunitnr rCnntmI rMiscellanenus

'Both ® LCP () RConsole

Illustration 6: Ventana inicial de conexion

Una vez conectado, es posible ver los ficheros instalados y borrar ficheros antiguos si alguno no te

sirve.

MName

[ Protocal

[ Address

Status

Name:

TRIANGLE

|Bluetooth

[
|001653096EES |LCP_CONNECTED

Search H Disconnect |

) USB ® Bluetooth

Files | Monitor | Control | Miscellaneous

»Both ® LCP ) RConsole

File Size Start Page | End Page Delete

MXTCPTeast. nx 7764 3 33

Cazador?. nxj 13232 34 85 Ll

Robot.nxj 18864 86 158 Ll

ModeloMov. nxj 13220 150 211 Ll

MapCreator.nxj 8660 212 245 Ll

roomMap.bin 148 246 245 [

Localization2. nxj 9168 247 282 [

IniParticlesPS1.nx 11008 283 325 [ h
map2.bin 148 328 3268 Ol

Capitulo5. nxj 10328 327 367 |

Defensor2. nxj 94804 3568 405 |

Delete Files ‘ ‘ Upload file | ‘ Download file || Run program || Play Sound File

Illustration 7: Listado de ficheros instalados en el brick
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Por otro lado, es posible obtener informacion de los senores y actuadores del sistema

Name | Protocol | Address Status

TRIANGLE |Bluetooth |001653096EE5 |LCP_CONNECTED

Name:

Search H Disconnect |

) USB ® Bluetooth

Files [ Monitor rCGntmI rMiscellaneaus

'Both ® LCP () RConsole

Sensor Port 1 Sensor Port 2

Battery

Set Sensor type & mode

Mode;

Scaled Scaled

Mo Sensor No Sensor

wg@@@@

Scaled

Sensor Port 3 Sensor Port 4

Up te

Scaled

No Sensor No Sensor

Illustration 8: Valores de los sensores y actuadores

A traves de esta ventana, es posible teleoperar el robot de una manera sencilla

Name [ Protocol |  Address Status

TRIANGLE |Bluetooth |001653096EE5 |LCP CONMNECTED

Name:

[ Files | Monitor | Control | Miscellaneous |

Search H Disconnect |

) USB ® Bluetooth

(rBoth ® LCP  RConsole

Motor Speed Set speed Tachometer Select... Rgerse Limit Reset
=

A = b s NN m| m| [ Reset |
E;E

I T SR B 8 [ [iReser]
$

c w» Tl e
| Forward || Backward H Turn Left || Turn Right |

Illustration 9: Pantalla para la gestion de actuadores
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Por ultimo, esta venta dispone de ciertas utilidades interesantes.

rFiles rMunitnr rCnntmI rMiscellanwus |

Name | Protocol | Address | Status Name:
TRIANGLE |Bluetooth |001653096EE5 |LCP_CONNECTED
Search H Disconnect |
) USB ® Bluetooth

'Both ® LCP () RConsole

Brick Information

Free flash:

Firmware version: 1.3

1.2 Play tone

Protocol version:

Play tone

63744 Frequency: "500

| Duration: |1.000 |

12C Device Tester

Port: EEAddress: ’Z RxData length: E

send (hex): |

Received (hex):

| Send H Status H Receive |

Change Friendly Name

New name: |

Illustration 10: Utilidades diversas
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