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Infroducién

Descobre VinciBot e as stas funcionalidades.

Conexién co ordenador

Informacién sobre a conexién do robot co ordenador para a sta posterior
programacion.

Software de programacion

Confecer o software de programacién de VinciBot e as categorias dos bloques de
programacion.

L J ® [ J [ J
Intelixencia Artificial
Cofecer as extensiéns de |A e como adestrar un modelo para utilizalo en proxectos
de robética.

Para calquera consulta ou asesoramento
escribe a educacion@allknoweducation.es
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Introducién

O robot VinciBot de MatataStudio é unha innovadora ferramenta educativa desefiada para
fomentar a aprendizaxe da programaciéon e a robdtica en nenos/as e mozos/as.

Cun enfoque no ensino practico e a interaccién ludica, VinciBot permite ao alumnado
explorar conceptos complexos de STEAM (ciencia, tecnoloxia, enxefieria, arte e matematicas)
dunha maneira accesible e atractiva. Equipado cunha variedade de sensores e moddulos
programables, este robot facilita a creacidon de proxectos interactivos que desenvolven
habilidades como a resolucién de problemas, o pensamento |6xico e a creatividade.

A continuacién enumeéranse os diferentes compofientes que integran o robot:
* Actuadores:

Matriz de LEDs 16x8

6 LED RGB programables

Altofalante
2 motores

O O O o

e Sensores:

Comunicacion por infravermellos
Sensor de luz

Sensor de son

Sensor sigue-lifias

Sensor de cor

Botons programables

Sensor de obstaculos (distancia)

0O O O O O o o

No manual incluido na caixa do robot pédense atopar as imaxes de onde se atopa cada un
dos compofientes do VinciBot, asi como os primeiros pasos para pofielo en funcionamento.

Outros datos interesantes relativos a VinciBot son:

e Ten un espazo no medio para colocar un rotulador, o que permite utilizar o robot para
pintar.

e E compatible con pezas tipo LEGO, o que amplia posibilidades & hora de desenvolver
proxectos. Nos eixes laterais podemos conectar pezas e crear diferentes proxectos de
robdtica.

* O seu software de programacion conta cunha extension de Intelixencia Artificial e
outra de loT para desenvolver proxectos nesta indole.
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Conexidén co ordenador

O robot VinciBot pode programarse a través dun software online compatible con
calquera sistema operativo (entre eles Linux) e Google Chrome, a través dun software
offline compatible polo momento unicamente con Windows e tamén a través dunha APP
(MakeCode VinciBot) dispoiible para iOS e Android.

Neste manual centrarémonos exclusivamente no software online que é posible utilizar
coa maqueta Abalar, ao que se accede a traves da seguinte ligazon:
https://vinci.matatastudio.com/.

Antes de explicar o funcionamento do software, comentar que o robot pode conectarse
ao ordenador por cable ou Bluetooth, pero para esta ultima opcién é imprescindible
levar a cabo os seguintes pasos:

4 )
1. Abrir Google Chrome e buscar na barra do navegador: chrome://flags

2. Unha vez aberto, no buscador pofier “web Bluetooth”

3. No despregable asociado a Web Bluetooth, cambiar a opciéon a “Enabled”
4. Reiniciar o navegador.

~ A Experiments X +

“ » @ @ @ chrome chrome:/fflags

Q, web bluatoath . Reset all

Experiments 123.0.6912.58

Available Unavailable

® Wab Blustooth
Enables the Web Bluetooth API on platforms without official support - Linux

#enable-wab-bluatoalh Dredauit

Disablad

Use the new permissions backend for Web Bluetooth

Enables the new permissions backend for Web Bluetooth. This will enable persistent storage

. J

Agora si que estamos listos/as para descubrir o software de programacion e cofiecer as
diferentes formas de utilizar o VinciBot.
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Software de programacién

Podemos acceder ao software online de programacion a través da seguinte ligazon:
https://vinci.matatastudio.com/. E un software inspirado en Scratch e polo tanto

realizase unha programacion visual por bloques, se ben permite tamén ver o cédigo en
linguaxe Python.

Coflezamos primeiro a sua interface:

TGS G- Bavke Grew | Popcedsem e O viites ) Horamienins @ Ats (g i st
n [ CONEXION CO ROBOT
w ye
ole (" N
O|e
i =
mpo
w o
v e ) )
=1B AREA DE PROGRAMACION ¢
o s
O le
L paracc)
= Je
o [
: . J
Y BOTONS DE EXECURAR / PARAR
EXTENSIONS BLOQUES DE DESCARGAR

PROGRAMACION

Area de programacion: espazo onde se pode arrastrar e soltar bloques de cédigo. A

programacion, como en Scratch, é intuitiva e realizase combinando bloques para crear
secuencias e estruturas loxicas.

Categorias de bloques: os bloques de cédigo estan organizados en diferentes categorias

en funcién da utilidade dos bloques, por exemplo, movemento, eventos, motor, efectos,
etc.

Bloques de programacioén: os programas constriense utilizando bloques de coédigo de

forma visual. Cada bloque representa unha accion ou comando especifico, como mover
un motor, mostrar algo na matriz LED ou reproducir un son.

| www.a"knoweducation.es I


https://vinci.matatastudio.com/

Extensiéns: neste apartado podemos cargar novas categorias de bloques para ampliar as
posibilidades do programa. Aqui atoparemos as extensiéns de IA e |oT, asi como as
correspondentes aos diferentes compofientes de kits compatibles con VinciBot.

Conexion co robot: neste apartado temos duas posibilidades de conexién co robot, por
cable ou Bluetooth. Isto resulta moi practico para ir facendo modificaciéns nas
programacions e ver os cambios en tempo real, sen necesidade de descargar.

Botons de executar / parar: estes botons podémolos utilizar para activar o cédigo cando

utilizamos o evento de “Cuando el robot se pone en marcha” e para parar o robot en
calquera momento, independentemente das acciéns que estea levando a cabo.

Para poder utilizar estes boténs é imprescindible estar conectado por cable ou
Bluetooth.

Descargar: o boton de descarga permitenos cargar o programa no propio robot para
poder utilizalo en calquera momento. Se ben para poder descargalo o software ten que
estar conectado ao robot de calquera das maneiras, unha vez que lle descargamos o
programa podemos utilizalo sen necesidade de conexién.

A continuacion explicanse en detalle as diferentes categorias de bloques que se atopan
no programa:

Eventos

O]

Movimient

@®

Motor

o

Ffartn

Eventos: esta categoria inclie bloques relacionados con eventos que desencadean a
execucion do programa.
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Eventos
@ mover avanzar = a@ ﬂ
Aovimient @ girar izquierda a@ a

Motor
@ empezar a moverse avanzar E

[+,

Movementos: neste apartado atopamos tédolos bloques para controlar o movemento do

robot a través das rodas.

Eventos L+R = ejecutar sentido de Ig
Movimient L+R = ejecutaro giros

®

i o ajustar la velocidad de la L+R
.

Motor: neste apartado atopamos tédolos bloques para controlar o movemento dos eixes

laterais do robot. Debemos ter en conta que o motor é o mesmo que o da roda, polo

tanto, programar os eixes é como programar as rodas. Se por necesidades do proxecto

gueremos mover os eixes e non as rodas podemos pofier o robot ao revés, asi ainda que

se movan os motores o robot non se despraza.

Eventos 2 baile tango =
@
Aovimient :ﬂ. emocion feliz =
®
Mator accion mirar a tu alrededor =
o
Efecto

Efecto: nesta categoria atopamos bloques para programar efectos no robot que implican

son, luces e movemento.
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mostrar imagen m dura
mostrar imagen m

muestra el brillo del fondo del ju

muestra el brillo del fondo del ju

Sensores

Luces: nesta categoria atopamos toédolos bloques para programar a matriz de LEDs
frontal para mostrar iconas, texto, etc... Ademais dos bloques que permiten programar
0s 6 LEDs RGB que atopamos na parte de arriba do robot.

tecto | SONIdo

o

Luces

@ .j sonido ambulancia + hasta
Sonido
P |

2\

.j sonido ambulancia *

Sons: nesta categoria atopamos todolos bloques para programar os sons que pode
emitir o robot, podendo escoller entre moitas opcions.

tecto | MUSICaA

o a tocar tambor (1) Caja = dura
Luces
0 S -
silencio de tiem|
sono |G @D servos
@ tocar nota @ durante (kP tiem
Musica

Musica: nesta categoria atopamos tédolos bloques para programar sons que pode emitir
o robot, pero relacionados con instrumentos musicais e notas. Nesta categoria podemos

crear melodias propias.



tecto | S@NSOres

o ((e)) enviar mensaje IR m
Luces
@ (®) .se ha recibido el mensaje IR
Sonido
@ (®) stecla triangulo » pulsada
Musica

(®) scolor blanco » detectado
Sensores

() sobstaculo > v

Sensores: nesta categoria atopamos tédolos bloques para poder utilizar os valores que
recolle o robot a través dos diferentes sensores. Ademais, tamén aqueles que permiten

programar un temporizador.

tecto | CONtrol

° esperar o segundos

Luces

Q
L repetir m

©

Musica

@ por siempre

Sensores

Control

Ilolh

Control: esta categoria contén bloques que permiten controlar o fluxo de execucion do
programa, como bucles e estruturas de decision (condicionais).

tecto | Operadores

0 (X
Luces o o
@ =
sonido (0 Jal 0)
o O
Musica
@
Sensores
* (X
Control
o (X=
Operadore . . @

Operadores: estes bloques inclien operadores matematicos e l6xicos que permiten

realizar calculos e comparaciéns nos programas.
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Efecto

o Crear una variable
Luces

Q

Sonido

0

WG sumara  Puntos «

®

[Prrrwel mostrar variable Puntos »

dara Puntos = el valor o

. esconder variable Puntos =
Control

<]

. Crear una lista
Operadore _ __
Variables Crear un blogque

Variables: esta categoria inclie bloques para crear e manipular variables, permitindo

almacenar e recuperar informacién durante o programa. Por defecto os bloques

aparecen ocultos, debemos crear unha variable para que se mostren.

Cando creamos unha variable abrese una pantalla no lateral dereito do programa onde

podemos ir vendo o seu valor.

Podemos ver que dentro de cada categoria atopamos bloques con distintas formas. Esas

formas axudan a identificar rapidamente que tipo de instruciéon ou funcién esta a

utilizarse no codigo, o que facilita a escritura e a comprensiéon do programa. Os bloques

estan desefiados para encaixar entre si de forma l6xica e coherente e combinandoos €

COmo se crean 0S programas que executara o robot VinciBot. En xeral podemos

diferenciar os seguintes tipos de bloques:

|

Eventos: bloques que indican cando se van a levar a cabo as acciéns. E por iso que

unicamente podemos enganchar outros bloques por abaixo.
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mostrar imagen m z baile tango = © mover avanzar * a@ cm

Accién: bloques que se poden unir entre eles para crear unha secuencia e, por suposto,
sempre tefien que ir despois dun bloque de evento para que a accion (ou acciéns) saiba
cando debe executarse. Tamén se utilizan como consecuencia nunha estrutura
condicional.

entonces

si entonces

Estruturas condicionais: bloques para programar condicionais. Permiten introducir unha

ou varias condiciéns (bloques booleanos), asi como a consecuencia de que se cumpra ou
non dita condicion (bloques de acciéns). Utilizando este tipo de bloques enriquecemos
0S Nosos programas creando proxectos de robdtica mais complexos.

por siempre

esperar o segundos

J

Control: bloques que permiten controlar o fluxo de execucién do programa. Non son
accions en si mesmas, sendn que lles din &s acciéns que ten dentro como comportarse.

(®) ;color blanco » detectado?

Booleanos: bloques que internamente gardan dous tipos de datos: 1 ou 0, € dicir,
verdadeiro ou falso. Utilizanse sempre como condicions en bucles e condicionais e tefien
forma triangular.

(#) obtener la distancia del obstaculo (®) sonoridad namero aleatorio entre o y @

Variables: bloques redondos que gardan datos, habitualmente numéricos. Utilizanse
para mostrar informacién, facer operaciéns con elas ou crear comparativas que
funcionan como condiciéns nas condicionais ou bucles.
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Intelixencia Artificial

Imos explicar neste apartado como funciona a extension de Intelixencia Artificial, pero
antes de analizar os bloques de programacion da extension, vexamos paso a paso como
adestrar modelos para desenvolver proxectos nesta lifia.

Paso 1: importante! Antes de empezar debemos crearnos unha conta para poder iniciar
sesion e tamén ter o robot conectado ao programa, ben sexa por cable ou Bluetooth.

G Iniciar sesion

Bienvenido a MatataCode

Iniciar sesion Registrarse

Par faves, introduzes su conmes slecironicn
Poor favos, introduzca la contrasedia

Par favor, intoduzca o codigo de verficach'n

pto los trminos de senacio Palitica de privacidad
condiciones deuse

Paso 2: acceder a TinyML para crear un modelo utilizando tecnoloxia Machine Learning
e seleccionar entre as diferentes posibilidades dispofiibles: recofiecemento de imaxes
(non dispofiible para usar simplemente co robot), recofiecemento de palabras ou
recofiecemento de obxectos. Unha vez seleccionado teras que pofierlle un nome ao
proxecto para despois poder acceder e editar o modelo.

Os seguintes pasos son iguais independentemente da opcion que escollamos, polo que o
explicaremos utilizando o recofiecemento de palabras.

Seleccionar modelo

W TinymML

This medel uses the

Editar

words and am

Renombrar

thes Use
e

Reconocimiento de Borrar
objetos (sensor Tof
incorporado)

Image Mode|
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Paso 3: crear as diferentes clases. As clases son a forma en que definimos e clasificamos
as diferentes cousas que queremos que o programa recofieza. Para crealas seguimos os
seguintes pasos:

e Editar o nome das clases en funcién da informacion que van a gardar e crear tantas
clases como sexa necesario.

e Dentro de cada clase facer clic no botdn de adquirir para recoller os distintos tipos de
mostras, ven sexa falando ou mostrando un obxecto ao robot. Tamén podemos
pulsar en configuracién para cambiar o tempo de recollida da mostra ou o retardo na
recollida.

Adquisicion de datos

The voice model data is large, it is recommended to use USE connection to imprave processing speed

class1 #

Por favor, anada el conjunto de datos

i
Adauirir

No data
Adquirir

Configuracion

’ + Afadir Clase Siguiente Paso

Paso 4: unha vez lista a fase de adquisicién de datos debemos pasar ao adestramento e
a implementacién. Para iso pulsamos no botdn de “seguinte paso”.

Debemos ter en conta que cantas mais mostras teflamos en cada clase mellor
funcionara a nosa IA. Igualmente, os modelos quedan gardados ao iniciar sesion e
sempre podemos volver a eles para melloralos.
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Adquisicion de datos

The veice medel dats is lege, it i

luz vermella #

Total 4 Samples

_'¢'. luz vermella.dhdwiud... Mare
30.000
Adaquirir 20000
0000

[ Adquirir -10&1:
{'.Drflgurnclé]m o
-30.000

R R o . Y TN ] - ] R P ] ] L R
o b‘p,p@@?«@w ﬂ\{-d‘\.. o f\?g;,:“'té\q A ‘;&' - Q.';,E.Q & "E?‘d‘é 'I'.’@-saé' S '??@':E:P o -1,“{ o 5'50@':‘?-}14:3 F e s
&L Y y, FIFTEFS LELHFTEFE " FEF P ¢3JN¢“%§§ &g rfs;ﬁ’
luz verde #
Tatal 4 Samples
.",'. luz verde jSviCikZin... More

onfiguracio

Siguiente Paso

Paso 5: iniciar o adestramento. Pode tardar uns minutos e dependera do numero de
clases e de mostras que tefiamos.

g'g Entrenamiento e implementacion

Informe de entrenamiento del modelo Class: 3 Sample: 13

Seleccidn de 1 escala de ka red neuronal: [gEH
Entrenamiento

8 5
1° i, B i,

o =g T g g5

]| e B e Ol 5
» S +

) i oy A g - iy

= o z g o

1"k e o e

; (& 3 R i N
MWamero de ciclos de entrenamiento: | 50 Tasa de aprendizaje [0.0&45 | indice de confianza minime: [:u_s
. J v
i — 's
window size(ms). |\1:m0 | window increase({ms) | 100
Informe de entrenamiento del modelo -~
Registro w
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Paso 6: implementar o modelo. Unha vez realizado o adestramento aparécenos un
informe que nos indica a precision das mostras. Se a precisién é baixa podemos volver
para incluir mais mostras, pero se conseguimos que sexa do 100% ou cerca podemos
pulsar en “implementacién do modelo”.

Isto nos vai a permitir ter acceso ao modelo dende os bloques de programacion da
extension TinyML.

Informe de entrenamiento del modelo w

Rendimiento del dltimo entrenamiento

mplantacion del
deko
Frecision :_ Pérdida

100.0% S 0.02
Matriz de confusion

luz vermella luz verde silencio

F1 Score 1.00 1.00 1.00

Vexamos a continuacién os bloques de programacion que podemos utilizar para
programar unha IA en base ao modelo creado:

'E. cargar modelo Proba + hasta que termine

Este bloque permitenos cargar o modelo. Pinchando no despregable apareceran os
modelos que temos creados (ou outros de exemplo) para escoller o que queremos
utilizar en cada programa.

}’%- Modelo Proba » :Resultado de la prediccion actual

Este bloque garda informacién, neste caso a clase detectada das do modelo que se esta
comprobando.
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$ Modelo Proba = : Confianza del actual luz verde «

Bloque de variable que garda o indice de confianza en relaciéon ao recofiecemento que
esta a facer o programa da clase seleccionada no despregable dentro do modelo
seleccionado. Utiliza valores dende o 0 ata o 1, onde o 1 indica que hai un 100% de
coincidencia. Podemos utilizar este bloque para facer a nosa IA mais precisa.

:'251 Modelo Proba = - jElresultado de la prediccion es luz verde = 7

Bloque booleano para comprobar se se esta detectando unha clase concreta (seleccionar
no despregable) dentro dun modelo concreto (seleccionar no despregable). As opcidns

son duas, falso/non (0) ou verdadeiro/si (1).

Estes bloques utilizanse nas concidionais, como condicion para que algo suceda.



