BUTIA GOL

RoboOtica Basica

VAMOS A APRENDER UN POCO
SOBRE ROBOTS




Robot: ;que es?

Pueden existir muchas definiciones, por lo cual oS vamos a
centrar en una pregunta: ;Qué debe hacer?

ENn base a esto, tenemos dos definciones

1) ROBOT INDUSTRIAL

usaremos estos 2) ROBOT INTELIGENTE
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ROBOT INDUSTRIAL

SONn robots que Siguen trayectorias
precargadas, €s decir que realizan acciones
fijas (que no cambian)

Realizan tareas de ensamblado

/
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‘ (armado), tallado, etc.
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Pueden sustituir a las personas en tareas
repetitivas, peligrosas o de alta precision




Debe resolver un problema

ESte problema puede ser
real, o inventado, por
ejemplo queremos que el
robot circule en una pista
dibujada en el piso
(problema inventado).
Ademas, debe hacerlo de la
mejor manera posSible: que
sea eficiente en relacion a
tiempo y materiales, que
Sea robusto, etc.

debe hacer un
inteligente?

Debe ser autonomo

Resuelve el problema por Si
MiSmMmO, un ejemplo de un
robot no autdonomo seria

que fuera manejado por un

control

robot

Debe tomar decisiones

Tomara decisiones en base
a |0 que percibe del mundo,
por ejemplo: distancias a
objetos, colores,
percepcion de la luz, etc.
Un poSible ejemplo de una
decision seria: cuando un
robot en marcha percibe un
objeto a menos de 10 cm
debe frenar

&
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ROBOT INTELIGENTE

Funcionan en entornos que cambian,
utilizando informacidn de lo que 10s
rodea para tomar decisiones

ejemplo, recolectar pelotas de un
camino, de la manera mas eficiente
posSible

son autdénomos, es decir que toman las ' } >
decisiones por Si miSmoS con la
informacion gue tienen

Acd podemos ver un

| 3 robot cumpliendo una
EStos robots, a diferencia de los 3 Lz & tarea: circular en una

anteriores, toman decisiones y esto R (& )| pista. Video del robot
es lo qgue nosotros vamos a disenar = , Jgue usaremos en

SIS accion:
https://www.youtube.
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https://www.youtube.com/watch?v=52M89h-nWNo

S ¢COmo funciona un robot?

LOS robots tienen tres componentes
esenciales: los sensores, el control y los
actuadores

Sensores. permiten que el robot pueda medir una maghnitud fisica/quimica,
por ejemplo, miden temperatura, distancia, intensidad luminica, etc. LOS
robots incorporan sensores para obtener informacion de su entorno (el

Percepciones ambiente). ES decir, que |loS sensores permiten al robot percibir lo que |los
rodea, por ejemplo, un sensor de distancia puede decirle al robot que el

objeto que tiene enfrente se encuentra a cierta distancia, y luego utilizara

esta informacion para tomar decisiones.

Ejemplos de tipos de sensores que usaremos (los veremos en detalle mas
adelante):
- sensor de distancia: si consultamos su valor, nos dird una medida que es
la distancia al objeto mas cercano que percibe el robot

ACCiones - sensor de grises: si consultamos su valor, nos dird una medida en la
eScala de grises (blanco, negro, gris) del color que percibe el robot. Nos dice
gque tan opaco o padlido es lo que ve

- Sensor de contacto: Si consultamos sSu valor, nosS dice Si el robot entra en
contacto con otro objeto. Un claro ejemplo €S un boton, que es apretado
al entrar en contacto con otro objeto




:COmo funciona un robot? <

Percepciones

Acciones

Actuadores: toman un valor almacenado en una computadora y |lo
transforman en una magnitud fisica/quimica. LoS robots incorporan
actuadores para cambiar Su entorno (Sse llaman actuadores ya que
actlan sobre el entorno). En base a informacidn que tiene el robot
(por ejemplo, de los sensores) utilizara 10s actuadores para realizar
distintasS acciones. Ejemplo de actuadores:
- ruedas
- luces
- parlantes
- motores
- pinzas



:COmo funciona un robot? <

El robot entonces utiliza |loS sensores para percibir el
ambiente y obtener informacion del mismo y con esto
tomar decisiones. Esta informacion pasa por el control, que
es lo que disenaremos nosotros. Segun lo que el robot

Percepciones percibe, disefaremos que decisiones debe tomar. Por
ejemplo, Si estamos diseNando un robot que Siga una pista
evitando obstaculos y utilizamos el sensor de distancia,
debemos decirle al robot qué debe hacer cuando el sensor
detecte que hay un objeto cerca. En la parte de control, es
donde se le dice a los actuadores qué deben hacer, en
nuestro ejemplo, girar evitando el obstaculo. De esta
manera realizamos acciones sobre el ambiente

Acciones La parte de control, que vamos a disefiar, la
haremos diseNando un programa para computadoras.
Veremos mas adelante como lo haremos




Competencias Roboticas

Existen muchas competencias robdticas donde |os participantes deberdn disefar sus robots de manera que
resuelvan ciertos problemas
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El proyecto Butia

Sistema robotico constructivo de
bajO cOStO para uSo educativo

Objetivos

- Crear una plataforma simple y econdmica para estudiantes de liceos pUblicos
- Reducir la asimetria entre liceos publicos y privados
- Transmitir a través de la robotica conocimientos sobre las nuevas tecnologias y sus aplicaciones

Usaremos el Robot Butia, robot creado en el Proyecto Butia



El robot Butia

Motivacion: Disponibilidad muy grande de
computadoras XO, gracias al Plan Ceibal

Se busca transformar las XO en un robot movil,
aprovechando sus capacidades de procesamiento y sensado,
por 10 que el Robot Butia utiliza la XO, como se ve en la
imagen. Hoy en dia se puede utilizar cualquier laptop. Por
ende se puede armar el Robot Butia con cualguier laptop, no
solo la XO

Principales componentes (los veremosS mas adelante):
- Computadora
- Base de acrilico
- Placa programable para interacturar desde la computadora
- Motores y ruedas para movilidad
- Sensores para percibir el entorno
- Fichas constructivas (piezas azules que se ven en la
imagen)




Ahora veremos que partes
componen el Robot Butia y
cOMOo armarlo




% Chasis de acrilico

7

Donde ira la computadora Donde iran las pilas y placas. Lo

N\ veremos mas adelante
. )
Materiales Q

de
mecanica
N
J
* Barandas y tope
N Para sostener la computadora

La XO va entre |las barandas,
otras computadoras mas
grandes pueden ir sobre las
misSmas




* Ruedas
/ 2 ruedas

Didmetro de 82 mm "Rueda loca", brinda apoyo y direccion
R
Materiales =
’ o
mecanica
Sy,
N
. o
* Tornillos
N DistintoS materiales y largos, distintosS usos
\
Motor. Lo

veremosS mas
adelante




* BarandasS y Ssoporte motores

/ Barandas Soporte de motores para las ruedas
N
Armado '
con
tornillos
S
[




* Motores
Sirven para hacer girar las ruedas
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Motores
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%, Pilas

Le daran energia a los motores

Porta pilas: Lo colocamos en el velcro del chasis
Donde irdan las pilas
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Placa USB4Butia

Sirve para obtener datos de los
sensores y conectar el robot con
la computadora

Acrilico para poner la placa,

ademdas las pilas encajaran en el Ponemos la placa en el acrilico
agujero, lo veremos mas con tornillos y tuercas
adelante




%? Shield

Sirve para controlar l10S motores gque mueven las ruedasS. A SU vez nosS

N\ permite el uso de alimentacion externa para los motores (las pilas) a
ShiQ'd “ través de hacKpines
Lado con HacKpines (ya veremos ,
Jackpines (y El otro lado del shield
cCOmMmO Se uSanhn)

N
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HacKpines




* Shield + Pilas

/ Como dijimos antes, las pilas le dan energia a los motores y lo hacen a través

Shield +
Pilas

del shield. Como vemos en la imagen de la izquierda, el shield tiene varios
cables. ConectaremosS uno de estos al cable del portador de pilas

Cable del shield Cable del porta pilas Puntas de los cables
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LOoS cables deben
quedar bien
encajadosS como en la
foto. A veces es
necesario hacer mas
fuerza para esto




%? shield + Ruedas

Z

Como dijimos antes, el shield sirve para controlar las ruedas. Al igual que con el
porta pilas, conectaremos el motor de cada rueda con un cable al shield

Shield+
Ruedas

AT RN
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%? shield + Placa

/
Como dijimoS antes, la placa conecta al robot con la computadora. Entonces,

Shield +
Placa

para que la computadora pueda conectarse con las ruedas, debemoS conectar
la placa y el shield. Esto lo haremos a través de los hacKkpines que posee el
shield

Shield
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Si observamos los hacKpines del shield,
encajan perfectamente en la placa.
VamosS a marcar con color cada hacKpin
con su lugar en la placa. En la Siguiente
diapositiva veremos cOmo encajarlos

Placa
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%? shield + Placa

/ ’
Basandonos en las imagenes anteriores, podemos conectar el shield a la placa

Shield +

g
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Shield +
Placa
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Shield + Placa

Hasta ahora entonces tendremos esto




* Juntando todo

/ Ahora debemos juntar el acrilico que tiene la placa y el shield con el chasis.
d Observemos que las pilas iran ubicadas en el agujero del acrilico. Con esto

terminaremosS el armado
todo
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_w s im ¥ ()
l S Jf-‘:; | Debemos atornillar el acrilico al chasis.
o = 4 ) Marcamos con color los agujeros del

' ' acrilico con sus correspondientes tornillos

en el chasis




sensores

/ Como vimoS antes, |oS sensores permiten que el robot pueda medir una
magnitud fisica/quimica, por ejemplo, miden temperatura, distancia, intensidad
luminica, etc. Veremos loS sensores incluidos en el Kit Butia

N
sensores i
||

sensor de distancia

Calcula la distancia al objeto mas cerano. Al ser
consultado devolvera un valor que representara una
distancia al objeto mas cercano. Util para evitar
obstaculos

[ [ |}

Sensor de contacto (Boton)

ES un sensor de distancia cero. Permite saber cuando el
robot estd en contacto con algln tipo de superficie u
objeto, ya que al entrar en contacto se presionara el
boton. Al ser consultado podra devolver dos valores:
) 1 cuando Se encuentra presionado
o O cuando NnO Se encuentra presionado

Util para detectar colisiones (choques)




sensores

SenSOreS sensor de grises
Devuelve un numero que representa un valor en la escala
de grises (blanco, gris, negro) del color que percibe, nosS
dice que tan opaco o palido es. ES decir, que puede
ayudarnos a diferenciar los colores blanco, negro y gris.
ES Util cuando se quiere hacer que el robot circule por
una pista negra sobre un fondo blanco (o al reves), ya
que NnoS ayuda a identificar cuando el robot ve blanco o
negro, y por ende cuando estd sobre la pista o fuera

sensor de luz

Devuelve un numero que representa la intensidad
luminica que percibe. Util si queremos que el robot realice
ciertas acciones en base a la luz que percibe




/ * sensores
7

Como vimoS antes, la placa Sirve para obtener datosS de |oS sensores y
conectar el robot con la computadora. Entonces, necesitamos conectar |0S
sensores con la placa y la placa con la computadora

sensores +
placa

Para conectar la placa con |los sensores, usaremos cables RJ45. Pueden ser de
distintos colores

Cable RJ45

7777 [T 11V [/

Observar que un lado

de la punta del cable

tiene una "palanquita”
y el otro no




j‘% sensores

/ Conectamos cualquiera de los puertos de la placa (tiene 6) con el puerto del
N\ sensor, usando el cable
sensores + .
plQCQ n Puertos de la placa
N
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* sensores

/ )
Conectamos los puertos usando el cable. El lado sefalado con la flecha debe

sensores + ‘-‘
|
A

coincidir con el lado de la punta del cable que tiene una "palanquita"

Al enchufar del todo el cable sentiremos
que hace "click"

placa

2 S
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% sensores

/’ﬂfr
Hacemos |lo miSsmo con un puerto de la placa

sensores +
placa

Placa atornillada al acrilico

7777 [T 11V [/




%’ sensores

\
SeﬁSOI"eS + n Como la placa tiene 6 puertos, podremos colocar hasta 6 sensores de la miSma
| i manera
placa .
§
o
§
H ®
& ; .
' . ) Observar que la pieza de acrilico
- - ,
. ' : numera los puertos con nimeros del 1 al
L ’ o) e
] 6, que luego seran de utilidad para
* m
o consultar el valor de |los sensores
i
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% FichaS conStructivas

/ Serdan utiles para posicionar los sensores en el lugar que mas NnosS convenga.
LoS sensores también se pueden atornillar direactamente al chasis de acrilico

Fichas
constructivas
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Sistema de encastrado:
podremos encastrar las fichas entre ellas, o con
el chasis que sostiene la computadora utilizando
tornillos y tuercas




% Fichas constructivas

/ Podemos atornillar l1os sensores a través de |los huecos en la parte verde y los
huecos de la ficha constructiva

Fichas

N\
constructivas "




% Fichas constructivas

/ Luego atornillamos la estructura creada al chasis de acrilico, donde mas nos
convenga. Puede ser abajo, arriba, adelante, atrds, se puede agregar mas

fichas para que quede mas lejos del chasis, etc.

Fichas
constructivas

7777 [T 11V [/




* Placa + computadora

/
Como vimoS antes, la placa Sirve para obtener datosS de |loS sensores y conectar
Pl + el robot con la computadora. Ya pudimoS conectar la placa con |losS sensores,

\
I‘ ahora debemos conectar la placa con la computadora. Con este fin usaremos un
cable como se ve en la foto
computadora y

L)

Este lado o enchufamos
en la computadora, en un
puerto USB

Este lado |lo
enchufamos a la
placa. En las
Siguientes imagenes
vemos donde

I T[] [

Se enchufa en este
puerto de la placa




* Placa + computadora

ASI Se ve el puerto, en la placa atornillada al acrilico

Placa +

\
computadora y

Enchufamos el cable del lado de la Enchufamos el cable del lado de la placa
computadora en un puerto USB como en el puerto de la foto de arriba de la
el que estd marcado placa

o
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* Placa + computadora

7

Con esto, tendremos conectada la computadora a la placa. Si hicimos todos los
pasSoS anteriores, podremos utilizar oS sensores que se encuentren conectados y
las ruedas

Placa +

computadora

i o o 7 24

Robot

Ahora ademas podremos poner la
computadora sobre el acrilico, enchufada a la
placa




% Final
/
Ahora tendremos el robot con la computadora y algunos sensores, como Se ve en
las fotos

Recapitulando
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Con todo esto, tenemos un
robot funcional. Ahora,
como le diremos |lo que
debe hacer?




S

A continuacion

Aqui es donde entra en juego la programacion

m Veremos en el siguiente tutorial de qué se trata




