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Índex
Robots educatius

Alternatives
Arquitectura / Eines de treball

ScribblerScribbler
Sensors
Arquitectura
Hacker port
Eines de treball

UABot
Arquitectura
Ei d b ll
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Eines de treball
Components d’un robot
Scribbler: entorn gràfic
Scribbler: programant amb PBasic
Introduint simuladors Pyro/Myro
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Robots educatius

RobonovaRobonova
Moway
Lego Mindstorms
Parallax
UABot
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Scribbler
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Scribbler
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Scribbler
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Scribbler
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UABot

Arquitectura
Basat en ATmega128g
Múltiples sensors
Servomotors / motors DC
Personalització del robot

Eines de treball
AVR-Studio: Ensamblador / C
Python sobre FreeRTOS
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Python, sobre FreeRTOS

Programació
JTAG, paral·lel
Comunicació sèrie i Bluetooth
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P d

Elements d’un robot (I)

Exemple: en UABot...
Processador

Arquitectura AVR
Múltiples components

ATmega8
ATmega128
...
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Programació
Cable paral·lel
JTAG

Leds
Detector d’obstacles frontal

UABot: components (II)

Altres emissors/detectors IR
Analògics
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GPD12 (analògic, I2C)
etc.

Mesura de distància per ultrasò
I2C s320114
SRF02



6

Piezzobuzzer

UABot: components (III)

Micròfon

Detectors de llum (LDRs, ...)
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Compàs magnètic

CMPS03

Control servomotors

UABot: components (IV)

Control PWM motors DC
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Comunicació amb cable

UABot: components (V)

Comunicació sense cable
Bluetooth
Zigbee
...
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Alimentació, regulació

Scribbler: entorn gràfic

Document 
First programs

Execució
Scribbler

Joan Oliver / Ricardo Toledo 14



8

Scribbler: entorn gràfic

Objectiu
P ió I i i ió l’ l í iProgramació Iniciació a l’algorísmica

Exemples
Algorisme de flux únic Accions simples

Encendre/apagar leds
Música
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Música, ...
Control de flux 

No xocar
Seguidor de línies, ...

Subrutines Distribució de tasques

Scribbler: programant amb PBasic

Programant el controlador BasicStampProgramant el controlador BasicStamp

Basic Stamp Editor

Document de referència:
SPPG W iti P

Joan Oliver / Ricardo Toledo 16

SPPG-WritingPrograms
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Introduint Pyro/Myro
Robots amb el comportament “a bordo”

UABot
Hardware “obert” basat en un Atmel AVR
Software ASM, C
Sistema Operatiu FreeRTOS (opcional)
Apte per a classes d'electrònica, fonaments de computadors i 
programació
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Scribbler
Hardware “tancat” basat en un PIC
Software Programació gràfica  i PBasic 
Sistema Operatiu No
Apte per a classes de fonaments de programació

Intelligent Robots

Behaviors, action selection, planning, learning 
Multi-robot coordination, teamwork
Response to opponent, multi-agent learning

Motion navigation

ActionPerception Cognition

Sensing, modeling
the world

Motion, navigation, 
obstacle avoidance

Actuators

External World

Sensors
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Abstraction Levels 

P i C i i

COMPUTATIONAL LEVELCOMPUTATIONAL LEVEL

ActionPerception Cognition

PHYSICAL/HARDWARE LEVELPHYSICAL/HARDWARE LEVEL

DEVICE LEVELDEVICE LEVEL
Sensor Drivers

Or
Sensing Libraries

Actuator Drivers
Or

Motion Libraries
Communication

Interface

Actuators

External World

Sensors

PHYSICAL/HARDWARE LEVELPHYSICAL/HARDWARE LEVEL

Comm HW
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Complexitat de conceptes

Temes de Robòtica en classe

Autoorganitzat
Híbrid

Mapejat Probabilístic
Barreja de comportaments

Lògica / Planificació
Basat en comportaments

M i d E t t Fi itMaquina de Estats Finits
Sistemes Evolutius

Aprenentatge  associatiu
Control directe

Complexitat dels  models
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Introduint Pyro/Myro

Robots amb el comportament en un ordinador extern

UABot
Hardware “obert” basat en un Atmel AVR
Software ASM, C
Sistema Operatiu FreeRTOS (opcional)

Comunicació sense fils
(Bluetooth)
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Sistema Operatiu FreeRTOS (opcional)
Servidor de comunicacions a bordo
Apte per a classes d'electrònica, fonaments de computadors i programació d’alt nivell

Introduint Pyro/Myro
Robots amb el comportament en un ordinador extern

Scribbler
Hardware “tancat” basat en un PIC
Software Programació gràfica i PBasic

Comunicació sense fils
(Bluetooth)

Joan Oliver / Ricardo Toledo 22

Software Programació gràfica  i PBasic 
Sistema Operatiu No
Servidor de comunicacions a bordo
Apte per a classes de programació d’alt nivell
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Python com un marc pedagògic escalable
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Programació Orientat a Objecte

Programació Funcional 

Flux de control

Complexitat del llenguatge

Estil de Procediments
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• Nucli en Python
• Conjunt de biblioteques i objectes Python

Pyro: Python Robotics

• API i GUI
• Codi obert 
• Extensible
• Us fàcil per a  
principiantsprincipiants  
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• Sub conjunt del PYRO
• Apte per a una programació mes senzilla  

Myro: My Robot

Avanzar cuando apunten una linterna al sensor de luz central 
y girar cuando la apunten a los sensores laterales. 
while True: 

luces = getLight() 
if luces[1] < 100: 

if luces[2] < luces[0]: 
turnLeft(0.7, 1) ( , )

else: 
turnRight(0.7, 1) 

else: 
forward(1, 0.5)
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