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INTRODUCCION

* La robédtica estudia el disefio y la construccion de maquinas que
realizan y facilitan tareas humanas.

* Un robot es una maquina programable que puede manipular objetos y
realizar operaciones.

El auge de la
robotica

Nuevos tipos
de robots




INTRODUCCION

La Robética Educativa permite el disefio y desarrollo de robots que

ayudan en la iniciacion temprana en las ciencias y tecnologias. Es una
ensefanza STEM.

_ * Asignaturas especificas
Expansion * Lenguajes de programacion: Scratch
de Ia _ Kits de robodtica: mBot, Mindstorms EV3, VEX Robotics

robética Aplicaciones y entornos web: MBlock, Bitblog, Open
educativa L Roberta Lab, Kibotics

Competiciones robodticas: Robocampeones

Mindstorms EV3 MBlock



m INTRODUCCION

Kibotics es un entorno web enfocado a la ensenanza
de la robdtica y programacion de forma sencilla. Fue
desarrollado por la Asociacion JdeRobot.

Multirrobot

Evaluacion automatica
sobre los ejercicios
Correcciones de estilo
Ejercicios de vision artificial
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INTRODUCCION

Lenguajes de programacion reconocidos en Kibotics
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1.Blocky: orientado a
alumnos mas pequefos
al ser un lenguaje visual.
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.Python: orientado a
alumnos mas mayores.
Uno de los lenguajes
mas populares.




OBJETIVOS

Conseguir la integracion de nuevos robots reales (mBot,
dron Tello y GoPiGo3) en la plataforma Kibotics para
poder programarlos desde ella.

Objetivos especificos:

* Multiplataforma

* Envio sencillo y sin instalaciones previas del usuario



HERRAMIENTAS SOFTWARE

HTML




m INTEGRACION MBOT




1. Caracteristicas del

mBot (MakeBlock) es un robot orientado al aprendizaje de la robdtica
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e I Placg mCore”, basada en
Arduino Uno
" Sensor de linea,
ultrasonido, motores..

Light Sensor O

@ .  Software
e . » " mbBlock (MakeBlock)
e " Scratch y Arduino
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CLIENTE

2) Usvario realiza el programa

3) Abrir comunicacion con Mbot

(“Web Serial Api”)

9) Obtener . hex de la respuesta

10) Cargar el compilado al
Mbot (avrgirl-adaptada)

P
o

1) Servir el editor (Python 0 Blockly)

4) Envio del programa

SERVIDOR KIBOTICS

8) Envio del .hex en la respuesta

5) Extraer el programa de la peticion

6) Conversion a c++ adaptado (Pyontrduing)

7) Compilacion para obtener el .hex




3. Lado Cliente

1) El usuario realiza el programa en el
editor Web

— libetieg 4 m » 0@
Variables
[ Text
v Logic (2] si Comprueba si el 6183 esté presionado
L Green

If

|  Boolean

Loops

Math

Lists

| Functions

¥ RobotAPI
Constructor
Motors
Tools

hacer  Enciende el Led de
" Muestra (¢} enz

sino

£ en color =]}

Enciende el Led de
Muestra (°/33 enla

Sensors
Actuators

4) El compilado recibido se carga
al mBot (Web Serial APl y Avrgirl)

2) Al pulsar el
botdn, se inicia
el proceso

3) Se envia el
codigo fuente al
servidor para
obtener el
compilado

:100000000C942A000C9434000C9434000C943400AA
:100010000C9434000C9434000C9434000C94340090
:100020000C9434000C9434000C9434000C94340080
:100030000C9434000C9434000C9434000C94340070
:100040000C9434000C9434000C9434000C94340060
:100050000C94340011241FBECFESDSEODEBFCDBF25
:100060000E9436000C9445000C9400008FEF87BB73
:100070002CE231E088B3809588BB80E197E2F901FA
:0E0080003197F1F70197D9F7F5CFFB94FFCF3C
:00000001FF




4. Lado Servidor

1) Extraemos el
cddigo fuente
de la peticion
enviada por el

2) Conversidn
a C++/Arduino
(PyOnArduino)

ave
c

aado
\"4 3 \AJ

Cadigo fuente

#include <iostream>
using namespace std;

int main() {

cout<<"Hola mundo";

return 0;

}

3) Generacion
del compilado
y obtencién

del .hex
n g (AVRDUDE)

Codigo maquina

100101101010
001001011110

101001000101
—> == 010100101010
101010010101

010101010101
000000110010




5. Validacion

* Validaciéon => Ubuntu 18.04, Ubuntu 16.04, Windows 10,
Windows 8, MacOS Mojave Version 10.14.6

VENTAJAS

Multiplataforma (Linux, Windows, MacOs)

Ejemplo de envio

o E %

"Cero-instalacion"

Envio directo

b)

PROBLEMAS

Disponible solo en navegadores Chromium

Fase de experimentacion, en necesario - ] ,
activarlo



https://www.youtube.com/watch?v=UyNa9R-L0Ps

m INTEGRACION DRON TELLO




1. Caracteristicas del Tello

Tello (Ryze Technology) es un dron destinado para la iniciacion

""""""""""""""" * Hardware
““““““““““““““““““ | " Procesadora Intel camara,
radio de 200m, 28Km/h
maximo
" Posicionamiento por VPS

* Software
" Tello EDU App

" |IDE Scratch
" DroneBlocks

360° r
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CLIENTE

2) Creacion del ejercicio
7) Extraccion del empaquetado

8) Descarga del empaquetado

9) Conexion con punto de acceso WiF1 del
dron

10) Envio del programa al Tello

&

1) Servir el editor (Python o Blockly)

SERVIDOR KIBOTICS

3) Envio del programa en la peticion

&

6) Envio del empaquetado en la respuesta

11‘-\|"I
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DRON TELLO
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4) Extraccion del programa

5) Generacion del empaquetado

* Ejecutable (PyInstaller) — Linux

¢ Zip —Windows 0 MacOs

* Ordenador anfitrion MacOS/Windows requiere tener instalado el
intérprete de Python2.7 y drivers del Tello




3. Lado Cliente

1) El usuario realiza el programa en el mm) 2)Alpulsar
editor Web el boton, se
. inicia el
En esta seccion 2 prOCeSO

!

3) Se envia el
cdodigo fuente a

4) el servidor para

* En Linux se recibe directamete el que prepare el
ejecutable ejecutable

* En MacOS y Windows comprimido

- | '
« Conectar a la WiFi del -
dron y lanzar —

ejecutable




4. Lado Servidor

1) El servidor
recibe el
codigo
fuente

2) En

Linux: Pylntaller

crea el ejecutable
(contiene el
intérprete de
Python)

En
MacOs/Windows:
empaquetacién y

nl\mu\lﬁlm- 7~ P _ % I _]

3) Se envia el
comprimido /
ejecutable al
navegador
en la
respuesta a
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5. Validacion

 Validacion S.0O.: Ubuntu 18.04, Ubuntu 16.04, Windows 10, Windows 8,

MacOS Mojave Version 10.14.6
* Validacidn Navegadores: Safari Version 14.0,Google Chrome Version 85.0,

Firefox Version 68.9

VENTAJAS

Ejemplo de envio

Multiplataforma (Linux, Windows, MacOs)

"Cero-instalacion" en Linux

Compatible con los principales navegadores

PROBLEMAS

Drivers del Tello e intérprete de Python en
Windows y MacOS

Envio menos directo (requiere la descarga
de un ejecutable)



https://www.youtube.com/watch?v=b_msB5vBw4A&t=8s

m INTEGRACION GOPIGO3




1. Caracteristicas del

Raspberry Pi

* Hardware
o
" Estructura acrilica gruesa

" Integra Raspberry Pi 3 modelo
B y placa “GopiGo3”
" Forma de vehiculo .

1 2.4/5GHz 802.11.b/g/n/ac
WiFi y, Bluetooth 4.2, BLE

Puerto Ethernet

Entrada
alimentacion USB
5V/2.5A

* Software
" DexterOS (en la Raspberry Pi)

[ 0 ]

© Emite una sefal WiFi a la
que se conecta el usuario

You are connected to the GoPiGo3 and ready to ... o Enel navegadOI’ se abre

una web para interactuar




CLIENTE SERVIDOR KIBOTICS

) 1) Servir paginas
2) Creacion del programa

3) Envio del programa al robot

SERVIDOR GopiGo3

GopiGo3

4) Recibe el codigo

5) Ejecuta el programa

* Preparacion de la Raspberry Pl con Raspbian, drivers del GoPiGo3 y
servidor Flask




3. Lado Cliente

1) El usuario 2) Se envia el
realiza el cddigo escrito por el
programa en el - usuario al servidor
editor Web vy Kibotics para su
se pulsa el almacenamiento
botdon de envio

kibelics & ElEE H

En esta seccion podrés enviar tu codigo al

— 3) Se envia el
A ‘ cddigo escrito por

el usuario al
servidor Flask del

e Robot




m 3. Lado Servidor Kibotics

* No toma un papel tan importante para el proceso
de envio como para el mBot y Tello

* Encargado de servir las paginas al navegador

* Recibe el codigo escrito por el usuario desde el
navegador para su almacenamiento




3. Lado Servidor GoPiGo3

1) Extrae el
codigo del

usuario

2) Crear el

ejecutable en
Pvthan

1 yLIIUII

3) Se lanza
un proceso
con el

programa
que ejecuta

A VJ

eI robot




5. Validacion

* Validacion S.0O.: Ubuntu 18.04, Ubuntu 16.04, Windows 10, Windows 7,
MacOS Catalina Version 10.156.6, MacOS Mojave Version 10.14.6

* Validacién Navegadores: Safari Version 14.0, Google Chrome Version 85.0,
Firefox Version 68.9

VENTAJAS _Ejemplo de envio

Multiplataforma (Linux, Windows, MacOs)

"Cero-instalacion" en el ordenador del
usuario

Compatible con los principales navegadores & .

PROBLEMAS

Preparacion de la Raspberry Pi, aunque
tipicamente se proporcionara SD de Kibotics



https://www.youtube.com/watch?v=ziuRS14VhIM&feature=youtu.be

CONCLUSIONES

* Soporte a los tres robots desde Kibotics
* Integracién multiplataforma (Linux, Windows, MacOS)

« Simplificacién del proceso de envio

mBot Cero-instalacion Envio directo Web Serial API
Instalacién en . Pylnstaller /
Tello Windows/MacOS Ejecutable Empaquetado

GoPiGo3 Cero-instalacion Envio directo Servidor Flask a bordo




m LINEAS FUTURAS

. Web Serial API para la comunicacion con otros robots

. Programacion del GoPiGo3 con Blockly y diseno de
nuevos ejercicios (vision artificial)

. Integracion de nuevos robots (LEGO EV3) y basados
en Arduino aprovechando la infraestructura disenada




‘MUCHAS GRACIAS
POR SU ATENCION!

RE};JLIEI.I'I Carlos u Online
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