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Motivacion

-Brindar un primer acercamiento a la programacién y a la robdtica.
-Disenar un proyecto modular.
-Utilizar los sensores del kit butia.

-Inspirado en: Opportunity creado por la NASA para la exploracion del planeta Marte.



Robot espia

El robot cumplird el rol de un espia, o un explorador.
Recorre distintos lugares, tomando fotografias de los objetos con los que se encuentra.
Si hay poca luz, se evitara capturar imagenes.
Cuando termina el espionaje,

las imdgenes capturadas se consultan en la computadora




Planificacion del proyecto

-TurtleBots (Python para el uso de la camara).
-Proyecto iterativo, versiones que difieren en dificultad.

-Errores comunes y posibles soluciones, cuadros informativos (sabias que?.).

-Tres partes:

sensores [ recorrida R captura
plug-in giros luz

A




Materiales

=>  Kit butia (dos sensores de distancia y un sensor de luz).
-> XO/Computadora con TurtleBots.

-> Se pueden agregar obstaculos en el lugar a explorar.



Primera parte

-Plug-in/Extensidnes: (butia y turtleblocksextras).

-Colocacion de sensores en general y uso de placa USB4butia.
-Posibles problemas al testear un sensor y soluciones.

-Sensor distancia y de luz (que es, como funciona y testeo).



Distancia desde el sensor al objeto (cm)

10
20
30
40

Preparacioén

Promedio del medidas del sensor distancia

36224
49408
53376
56371

Ambiente

Habitacion con la luz encendida

Poca luz o a la sombra

Habitaciéon con poca luz

Habitacién de noche sin luces
encendidas

Valor del sensor de luz

13120

10024

8064

6080

Fotografia



Segunda parte - desafios

- Avanzar siempre que sea posible, hasta detectar un objeto que impida seguir.
- Sedivide en dos versiones:
- 1:giro ala derecha siempre

- 2:aleatoriedad en el sentido del giro



Hacemos que butia no vaya demasiado rapido,

Revisamos que los sensores del butia estén conectados

Avanzamos el butia.

Hay un objeto cerca si el
primer o segundo sensor lo
detectan a menos de una
distancia dada.

El butia retrocede durante un
segundo, y luego gira hacia la derecha

‘ Recorrida, ler versién



numerodel1 al 10.

I Le pedimos al butia que elija un

derecha

Sies menoro igual a 5, que gire hacia la izquierda.

No importa hacia donde hayagirado, que
bod! 1 d 3

l Si es mayor que 5, entonces que gire hacia la

Recorrida, 2da version

Hacemos que butid no vaya demasiado rapido,

Revisamos que los sensores del butia estén conectados

Avanzamos el butia.

Hay un objeto cerca si el
primer o segundo sensor lo
detectan a menos de una
distancia dada.

El butia retrocede durante un
segundo, y luego gira hacia la derecha
un segundo mds, para poder tomar
una buena foto!




Tercer parte - desafios

-Enfrentarse al objeto

-Se divide en dos versiones:

- 1: capturar imagenes siempre

- 2:capturar si hay suficiente luz



Foto

accion sacar foto

-Se entrega el cddigo python y se explica en Anexo.
-Se explica importacién de cédigo .py

-Al cddigo “recorrer” de la parte 2, se agrega la accién Identificar



Detenemos la butia para tomar la foto.
Le pedimos que elijaun nuevorumbo.

‘ Capturar imagenes cada vez que se enfrenta un objeto, ler version



Si hay buenailuminacion ...

Le pedimos que elijaun nuevo rumbo.

Detenemosalbutia y sacamosuna
- foto.

‘ Capturar imagenes sélo si en el objeto hay suficiente luz, 2da version



Robot espia en accion



http://www.youtube.com/watch?v=xmQA4J6Plpk

Trabajo a futuro

ROBOT CENTINELA:

Vigilar un drea o un objeto, encendiendo
una alarma cuando alguien se acerque.

Se puede usar para cuidar una cartelera
escolar.

IDENTIFICAR CIERTO OBIJETO:

Identificar objetos predefinidos utilizando
reconocimiento de imagenes, por
ejemplo con la libreria ARToolKit.

Se puede usar para vigilar una mascota.



GRACIAS!



