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La idea de este proyecto es construir y programaaseensor educativo con el kit de
robotica educativa de Lego Mindstorms NXT. Para ume@jor comprension del
proyecto, éste lo vamos a dividir en dos partesan@a se disefia un ascensor el
algoritmo que describe su funcionamiento puedetaerfacil o tan dificil como se
quiera manejar. En este proyecto el algoritmo sa lea que el ascensor puede estar en
el piso actual, en el piso de destino y en la disgcque esta tomando para llegar al
piso del destino. La logica de funcionamiento esitmiente: al pulsar un sensor de
tacto el ascensor sube al piso indicado, espera segundos y el ascensor regresa al
piso n°. 1. Vamos a disefiar un ascensor con vselsores. Asignaremos a cada sensor
de tacto un numero que le identifique. Esto nomferdeterminar el nUmero de piso en
gue se encuentra el ascensor y el numero del ms@ tel cual se dirige. Para
determinar si el ascensor tiene que dirigirse hacrédba o hacia abajo y cuantas
rotaciones tiene que realizar el motor para lldgesta el piso solicitado tendremos que
dar valor a unas variables que previamente hemmgrgmado. En el caso de que el
ascensor sube al piso solicitado y luego regrepaaln®. 1. Para identificar cual fue el
boton pulsado utilizamos una variable y le asigremo valor igual a la del puerto
correspondiente, este valor nos permite identifi@accion que dirige el ascensor hacia

el piso solicitado.

Palabras clavgarogramacion, construccion, sensor, sincronizaapfjo en equipo.
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