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Haciendo Hablar al NAO




LoudSpeaker —
Left

LoudSpeaker
Right

{Como funciona un parlante!?
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https://youtu.be/tERt20KWM74
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* Conectar un bloque “Say’:

Box libraries ® 0

Q& @ @& & E
standard X \ advanced | t |7|

— : >
= B3 Audio i (a] Say /

+ B9 Sound

- Voice +)
E] Animated Say 2 E
d} Choice &

[+]E]

@) pialog

* Hacer doble click en el bloque: cambiar el idioma y el texto

O— & |root HB Say O
]
Localized Text B\@Say Text
| Spanish a & E
Hola a todos

* Regresar al bloque inicial (“root”) y ejecutar ' »

g—



== " Mariando los Parametros del Habla

ELECTRONICA

* Hacer click en la parte inferior izquierda del bloque “Say” (en

la herramienta)
oE
—{

* Aparece el siguiente cuadro:

#@ O Set parameters of Say
Parameters
Voice shaping (%) == —— ‘F:i

=

Speed (%) === [ 100 f

¥ Auto-update parameters on robot

Reset to default ‘

‘ xgancel | iQK |

a) Cambiar la velocidad (speed) a 50 y ejecutar. Luego cambiar a 150.
b) Cambiar la agudez (sharping) a 70 y ejecutar. Luego cambiar a 130.

g
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NAO Hablando en Inglés

El idioma se cambia con el bloque “Set Language”.

Construir el siguiente diagrama

o

o = X

A

S
Set Language

En Set Language (herramienta) y en Say (doble click) cambiar el
idioma a “English” y escribir algun texto

Ejer'cicio: Hacer que el NAO diga una frase en espanol y luego
una frase en inglés

g
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B Reproduccion de Sonidos

ELECTRONICA

| standard X l advanced Jﬁ SEJ

* Insertar un bloque “Play Sound” y conectarlo - & auwio
== Sound
Play Sound
o
Play Sound|g;) +
17
\

e Hacer click en la herramienta, seleccionar el archivo deseado
y aceptar (OK).

Parameters

File name \ ‘ ‘E
Begin position (s) [ F——= | 0.000000 E]‘
wme ) ====C0[w[]  Probar variando
Balance L/R e=== == [ 0.000000 (5] ,

Play in loop los parametros

«| Auto-update parameters on robot

[ Reset to default |

\ xgancel 'l ogK

g
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Ejercicios

=> Hacer que el robot diga distintas frases

=> Hacer que el robot haga una presentacion de si mismo

en inglés y en espanol

=> Hacer que el robot cuente del 1 al 5 con diferentes
voces

~

/

g
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Movimiento Basico con el NAO
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=" (Qué hace que el robot se mueva?

ELECTRONICA

e Sus motores (de DC: Direct Current)

e ;Como funciona un motor de DC?




{Qué hace que el robot se mueva?

e Sus motores

e ;Como funciona un motor de DC?

https://youtu.be/Xi708cMPIOE
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e Rigidez de los Motores

ELECTRONICA

* Motor rigido (with stiffness) = motor encendido

* Robot rigido = motores encendidos

* Cuando el robot esta “rigido”:
- La bateria se consume mas rapido

- Los motores empiezan a calentar (si esta rigido por mucho
tiempo)

- No se debe mover (forzar) las partes del robot manualmente
(para no malograr los motores)

« Es recomendable apagar los motores al final de cada

movimiento.
8 Motor On/Off
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Sistema de Coordenadas

Para robots humanoides:

x: hacia adelante
v: hacia la izquierda

z: hacia arriba




UNIVERSIDAD DE INGENIERIA
VVVVVVVVVVV

INGENIERIA
ELECTRONICA

Bloques usados para Movimiento

Encender y apagar motores:
-  Motor On/Off

Levantarse V4 sentarse:
- Stand Up
- Sit Down

Caminar:
- Move To

Movimiento por defecto
- Tai Chi Chuan

Apertura y cierre de manos:
- Hands

Importante: apagar los motores al final del
movimiento

Box libraries (%)
a & E & &
standard X \ advanced | t: “
-1 = Motions -
== Animations
"X Breath

ﬂ' Hello

ﬁ' Wipe Forehead
- = Dances
'»f\' Tai Chi Chuan

-‘ﬁ\ Hands

3 Motor On/Off

B Sit Down

fm Stand Up

/j Move To

s
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Ejemplo de Movimiento

Construir el siguiente diagrama:

I'OOt

E\‘om On/Off Stand Up @_\EMove To EI.\ E}\ljm or On/Off (1

En “Move To” cambiar la distancia a 0.30 (que serd 30 cm)

En el primer bloque “Motor On/Off” asegurarse que la
accion es On

D/

+1C
D

En el ultimo bloque “Motor On/Off” cambiar la accion a Off

(apagar los motores)

—



~~~~~~~~~~ i Ejemplo de Movimiento
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* Antes de ejecutar el movimiento, asegurarse de que el NAO
tenga suficiente espacio para caminar
* Ejecutar el programa

* Al finalizar el movimiento, los motores se apagan. Tener
cuidado (el robot se podria caer)

Ejercicio: Realizar otros movimientos usando los otros bloques
(Breath, Hello, Wipe Forehead, Tai Chi Chuan, Hands)

—
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Posturas pre-definidas

Usan el bloque “Goto Posture”

standard advanced X [itJ

== Motions -
~gi Posture Family

%= Goto Posture

Insertar un bloque y hacer click en la herramienta. En
“Name” escoger la postura deseada.

® O Set parameters of Goto Posture

Parameters
Name ' LyingBelly] v
»A 4

Maximum of tries == =——= |3

Conectar varios bloques “Goto Posture” uno tras otro

cambiando las posturas.

g



Hablando con ‘“animacion”’

ELECTRONICA

* Insertar un bloque “Animated Say” y conectarlo

* Hacer click en la herramienta y en “Body language mode”
cambiar las alternativas (contextual, random)

@ O Set parameters of Animated Say
Parameters
Voice shaping (%) === == 100 i3

disabled

Body language mode = contextual

Speed (%)

¥| Auto-update parameters on robot

} Reset to default I

’ XQancel ‘ JQK
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Hablando con ‘“animacion’’

Hacer doble click en el bloque (Animated Say), borrar e
insertar texto (como si fuera un bloque Say)

Para observar el movimiento, activar los motores (VVale up)

¢ |
- Luego ejecutar \

Observar la diferencia con el bloque “Say”.

- Probar con diferentes palabras y opciones

Al terminar, desactivar los motores (Rest)

K"
el
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Ejercicios

=> Determinar un punto en el piso y hacer que el robot
vaya hacia dicho punto (el robot se levanta, gira,
camina de frente, se sienta)

=> Hacer que el robot camine en un cuadrado (adelante,
giro, adelante, giro, ...)

=> Hacer que el robot camine en un triangulo

=>» Hacer un movimiento libre usando todo lo visto hasta
ahora

21



