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Para comenzar ocupamos de:

1. El médulo de nxt para labview FFF

2. Una computadora con bluetooth FFF

3. Nuestro lego mindstorm FFF

4. El reconocimiento de voz de API de Windows. FFF

El programa consta de 3 vi’s que lo componen:

1. La pantalla principal que es donde manejamos el programa FFF
2. Un vi que es el que controla las ordenes por voz. FFF

1.
2. Un vi que es el que transmite esas 6rdenes a nuestro robot. FFF

La pantalla principal se caracteriza por tener un string command FFF que es el que nos dird que valor se
esté leyendo junto con 5 booleans para una rapida identificacion visual de la orden FFF.

La programaciéon consta de lo siguiente

Se programara una serie de 6rdenes predeterminadas en forma de strings que formaran un pool FFF.

Esto se conecta a un property node que luego se conectara al Phrases

que va identificar que los strings en nuestra pool son los que debemos utilizar.

Esto a su vez va conectado a nuestro segundo vi el del reconocimiento de voz FFF. Este vi se descargo6 de
internet y trabaja con el programa de reconocimiento de voz API de Windows, usando desde la gramatica
hasta las sondas senoidales de la voz para reconocer palabras y enviar una respuesta en base a ellas.

Es importante saber que la gesticulacién tiene un gran papel en el reconocimiento de voz, para que no
haya confusién entre ordenes.

También es necesario aparear la computadora con el robot eso se hace con esta sencilla programacion:
FFF

Esto finalmente se conecta a una estructura de evento, la cual reconoce cualquier interaccién nuestra con
la computadora, (desde un click o introducir sonidos como lo estamos haciendo nosotros). FFF

Al reconocer los sonidos estos entrarian a la estructura de casos, dependiendo de la eleccién que realice
el programa después de someter a prueba nuestra voz, y dependiendo de la respuesta se dara el caso.
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Estos casos como podemos observar van conectados a una orden bluetooth que se daré atraves de “Mail-
boxs” un mailbox: es una orden via bluetooth que se dard y nuestro aparato deberé interpretar.

Finalmente llegamos a la programacién en NXT

esto se hace usando las herramientas del médulo nxt es necesario usar estas ya que hay algunas estructuras
de labview que no son reconocidas por nuestro robot.

Aqui vemos como se van desglosando cada caso dependiendo el mailbox que recibe el robot, esta es la
programacién que le cargamos al robot. Por ejem: Mailbox 1, que segiin nuestros strings es la orden “Hacia
adelante” cuando esto sea cierto los engranajes del motor se moverén hacia atras y hardn que nuestro robot
avance. FFF

Es importante estar conscientes en que puertos estan conectados nuestros motores de eso modo no nos
equivocamos al momento de programar el robot.

Este codigo ira encerrado en un while loop el cual inicamente acabara cuando se presione el botén derecho
del robot FFF, de lo contrario seguird buscando érdenes.
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