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1. Caracteristicas
El set educativo de robdtica VinciBot Coding esta disefiado para estudiantes de 8 afios en
adelante. El robot funciona en plataformas de programacién grafica y Python, y puede usarse
en las tematicas de inteligencia artificial e loT.

VinciBot es un microcontrolador basado en ESP32-S3 con procesadores de doble nucleo
integrados, que funciona a 240 MHz, 16 MB de memoria flash y 8 MB de RAM. Dispone de
conexién inaldmbrica Wi-Fi y Bluetooth, y es compatible con MicroPython. Sus caracteristicas
técnicas son:

* Matriz de LED (128 LEDs blancos que pueden mostrar imagenes, nimeros y letras, etc.)
6 LED RGB programables.

* Altavoz (Incluye 21 sonidos de instrumentos musicales y permite cargar formatos como
wav, mp3, etc.). situado en la parte inferior del robot.

. ’.-. ........

* Comunicacién por infrarrojos (1 transmisor, 2 receptores)
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* Sensor de luz (derecho e izquierdo)

¢ Sensor de sonido con reconocimiento de voz

* Sigue-lineas de 5 vias

* Sensor de color (sensor numero 3 del mddulo siguelineas)
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LEARENI LN LB A

* Tres botones programables (cuadrado, tridngulo y circulo)

* Sensor de alcance/obstaculos ToF LiDAR (Visidn Artificial de profundidad con rango de
medicion 0.02~3 m)

* Conexidn inaldmbrica Bluetooth y Wi-Fi 6 via cable USB-C
e Almacenamiento USB/USB DCD

* Bateria delitio recargable de 1500 mAH (2 horas de tiempo de carga para mas de 4 horas
de uso).

~ Communication by IR (transmitter)
Light detection sensor (right)

. 16x8 programmable white LED matrix

. ToF LiDAR Range Sensor

" Communication by IR {receiver 1)
(support IR remote control)

Light detection sensor (left)

" Sound detection speaker (microphone})
{support voice recording and recognition)

1
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Front and rear om- Six 16 million full-color programmable
_. ni-directional light guide pins
[ ] > . wheels [Can be used with optical fiber strips, acrylic

3 programmable buttons boards and cardboards)

T R ——— Speaker

. Leftand right
.............................................. ™ wheels

Five-way line fol-
- lower / color

* B *  consorisupportsiine

following and cliff de-

tection)

‘Communication by IR {receiver 2) High-precision programmable transmis-
: sion output shaft x 2
. Bluetooth indicator i

... Extension interface [Type-C]

(Expansion modules supported: mator mod-
i T —— o S ) e oo o
5V/2A data/power interface [Type-C] g L4 ‘ b L
© Power button / Battery indicator - -
~—— ~——

VinciBot incluye 8 sensores, 2 motores de alta calidad y Vision Artificial para una diversidad de
funciones orientadas a los proyectos STEAM. A mayores, puede comunicarse con otros
VinciBots e incluso, montarse y acoplarse unos sobre otros.

VinciBot soporta Tiny Machine Learning. Esto nos permite trabajar el proceso de la inteligencia
artificial, desde la creacién del modelo, la adquisicién de datos, el entrenamiento, la
implementacién y por ultimo, la programacién.

TinyML (Tiny Machine Learning) es una disciplina emergente que permite implementar el
aprendizaje automatico (M learning) en dispositivos con recursos limitados, que presentan
restricciones en memoria, energia y capacidad de procesamiento. Su principal ventaja es que
pueden operar sin conexion a la nube, mejorando la privacidad y reduciendo la latencia. Esto
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hace que podamos almacenar los datos en el propio robot y hacer pruebas sin tener conexién a
Internet.

2. Modos de funcionamiento preconfigurados

El robot dispone de tres modos de uso preconfigurados: Por mando a distancia IR, seguidor de

lineas y dibujo. Se accedera a cada modo a través del mando a distancia, pulsando la techa @
seguida de uno de los numeros 1, 2 o 3 del mando.

Obviamente, el robot debe tener instalado el programa por defecto y esto puede hacerse desde
el software Matata Studio (https://vinci.matatastudio.com/) en la opcidn Herramientas >

Restablecer programas por defecto:

e

Actualizacion del firmware
Ajustes de calibracion
Restablecer programa por...

Application download

IR Remote Control Line Following
mode mode

Drawing
mode
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Modo Mando IR

Tras escoger el modo 2 o 3, debemos pulsar la techa de inicio/parada del mando para comenzar
o parar ese modo de funcionamiento.

Modo seguidor de linea
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matat
stu?‘ig

Modo dibujar

3. Software Matata Studio

Para programarlo utilizamos el software Matata Code Studio, ya sea en su versién online
(https://vinci.matatastudio.com/) u offline. La version offline realiza una conexién al puerto 8602

por localhost:

B MatataCode(VinciBot) — X
Server Version Control
Port:
Current Version: V3.0.0
I Start Server I
Already up to date
Stop Server
e Server not started Check Update

Other

Exit

Copyright © Matatalab Technology Co.
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e £ s0

5 o i -+

Sound - No Monitor
o | wite »

@ move forward» for @ o

[

. @ 4
start moving forward »  with i
o — . ) _ = 0 o

<

En la imagen observamos cuatro zonas diferenciadas:

1. Zona de bloques de programacidn, con todos sus comandos
2. Zona de modos de conexidn con el robot: Buetooth o USB

3. Monitor/extension de variables/Python: Puede visualizar los valores de las variables y
descargar el firmware de la extensidon necesaria para la programacién en esta area.
También podemos cambiar de bloques a cddigo Python.

4. Area de ejecucién del programa: podemos elegir ejecutar el programa en linea (botdn
verde), detener la ejecucién del programa en linea (botdn rojo) o cargar el programa en
el dispositivo local (botén azul).

El menu superior dispone de las siguientes opciones, que separaré entre izquierda y derecha:

Izquierda Derecha

matata

studio

Idiomas:

1
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Bwarapckn

Eventos 77y Eesley

e IZE

flovimient _ommn Deutsch

@®

English
Motor o
)
9 | Espaiiol (Espana)
Efecto T
o " Francais
L |
uces S mao
o "
Sonido | Italiano
e
@ /J-"_-_“\
) Nederlands
Musica -
1

Archivo: Cargar o guardar un programa.

matafta

StUdiO (x] ; Archivo

Nuevo

Eventos

o Kl

Movimient P W

Cargar desde tu ordenador

Guardar en tu ordenador

Tiny ML: Necesitamos estar logueados en el software y esto podemos hacerlo cubriendo los

datos del icono Iniciar Sesién del menu superior derecho =

Tras iniciar sesién, podemos acceder a la opcién de IA Tiny ML. Podemos enseiiar al robot a
reconocer imagenes, reconocer sonidos y reconocer lo que la casa comercial denomina objetos
loF.
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Modelo TinyML

ped

Creacién de modelos Adquisicion de datos Entrenamiento e implementacion

Seleccionar modelo

Modelo de imagen Reconocimiento de Reconocimiento de objetos
palabras (Microfono (ToF)
incorporado)

Las fases son las tipicas: Escogemos el tipo de modelo, introducimos los datos y lo entrenamos y
comprobamos su funcionamiento.

©) x e

Creacién de modelos Adquisicién de datos Entrenamiento e implementacion

En el menu superior derecho nos encontramos con las siguientes opciones:

n Tutoriales a Herramientas ® Ayuda G Iniciar sesién

Tutoriales: son muy buenos para aprender

4+ Atrés Elige un tutorial

( Izl | o o Hello!

i Mave ino =BOGT +
R -
} ‘:' -8 )

e
VinciBot Firmware Upgrade Instructio Al Vision kit Firmware Upgrade Instru A1 Hello, VinciBot! A2 Programming the VinciBof
*
s i
, + Q LTI ]
B : ) = @9
= e e

Herramientas: Para actualizar el firmware, calibrar los sensores de linea, restablecer el programa
de fabrica o para acceder al lugar de descarga de la aplicacion para tablet o mévil.

SUSANA OUBINA FALCON 11



TUTORIAL VINCIBOT

a Herramientas

Actualizacion del firmware

Ajustes de calibracion

Restablecer programa por...

Application download

Ayuda: Nos redirige al centro de ayuda de Matatalab y links de la casa Matatalab.

@ Ayuda

Help Center

Feedback

Sobre Matatalab

Iniciar sesion: Indispensable para trabajar con IA. Tras disponer de un usuario podemos guardar

los programas en la nube de Matatalab

Bienvenido a MatataCode X

Iniciar sesion con correo electrénico
ida -

Por favor, introduzca su correo electroénico

Mis proyectos

Por favor, introduzca la contrasefia B

Gestion de cuenta

He leido y acepto los términos de servicio Politica de privacidad y

condiciones de uso
Salir

;Ha olvidado la contrasefia? Registrarse
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4. Ejemplos de programacion
4.1.Dibujando poligonos regulares

Podemos establecer una férmula genérica que determine el angulo de giro necesario a la hora
de pintar poligonos regulares.

108°

9 O(J

Si conocemos el angulo interno, podemos descubrir el externo, que es el que realmente necesita
el robot para crear la figura:

, 360
Angulo = N = 120°

5 360
Angulo = = 72°

(

Por lo tanto, la férmula que debemos programar es la siguiente:

360

Angulo de giro =
MGUo e Giro = imero de lados del poligono

1
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De forma genérica, podemos crear un bloque que dependa de una variable que llamaremos
“NumerolLados”. En el siguiente script se dibujard un pentdgono regular (NumerolLados=5) de
lado 6cm. El avance y giro del robot dependera del nimero de lados que deba pintar. Por este
motivo incluimos un bloque de repeticion que dependera de la variable “NumerolLados”.

definir DibujarPoligono NumerolLados

DibujarPoligono o

repetir NumerolLados

@ mover avanzar v ao cm v

© girar derecha~ a @I NumeroLados = grados »

esperar @ segundos

Podemos mejorarlo incluyendo en el bloque la medida del lado del poligono regular:

definir DibujarPoligono NumerolLados Medidalado

DibujarPoligono o 6

repetir NumeroLados

© mover avanzar v a | MedidaLlado cm

@ girar derecha v a (@) / Numerolados @ grados «

esperar @ segundos

¢Coémo dibujariamos un circulo sin que pareciera un poligono de 360 lados?

dara Radio > elvalor @)
dara Longitud » el valor a = * Radio
dara AvancePorGrado ~ elvalor Longitud / (€D

dara AvancePor10Grados » elvalor AvancePorGrado * ()

dara PerimetroDibujado » el valor o
repetir @

@ mover avanzar v a | AvancePor10Grados cm ~

@ girar derecha v am grados =

dara PerimetroDibujado * elvalor PerimetroDibujado + AvancePor10Grados - x

Comprobacién del perimetro

)

Como el avance que debe realizar el robot por grado es un valor numérico muy pequefio, se le
ha dicho al robot que avance gire 10 grados en cada avance. Por ese motivo, el bucle o repeticion
se ejecutara 36 veces.
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Radio » el valor °
Longitud » el valor e = * Radio

AvancePorGrado v elvalor Longitud /@

AvancePor10Grados + elvalor AvancePorGrado * @

PerimetroDibujado » el valor o

@ mover avanzar *+ a | AvancePor1i0Grados cm v

@ girar derecha « am grados v

dara PerimetroDibujado » elvalor PerimetroDibujado + AvancePor10Grados

4.2.Dibujando estrellas

Las estrellas dependen de dos parametros o valores: el nimero de puntas que tiene la estrella
y el salto que se hace (dentro de un poligono) a la hora de pintarlas.

Por ejemplo, si queremos pintar una estrella de 5 puntas, partiremos de un pentagono regular.
Si queremos que el salto sea 2, saltaremos un vértice del pentagono a la hora de pintar la
estrella. Por lo tanto, la ruta de nuestro dibujo seria la siguiente: 1-3-5-2-4-1

1
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Si queremos dibujar una estrella se 6 puntas y salto 2, nuestra figura seguiria la siguiente ruta:
1-3-5-1y 2-4-6-2

En la siguiente imagen vemos una estrella de 7 punto y salto 2 en color rojo, asi como, una
estrella de 7 puntas y salto 3 en azul:

Observamos que existe una relacion entre el nimero de puntas de la estrella y los saltos:

numero de puntas
2

1 < salto <

SUSANA OUBINA FALCON 16
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Por este motivo, una estrella de 7 puntas (7/2=3.5) puede tener salto 2 o 3. Es decir, no se puede
hacer una estrella regular de 7 puntas y salto 4.

Ademas, observamos que el angulo de giro que debe realizar el robot es:

360° - salto

numero de puntas

Angulo de giro =

A la hora de programar el dibujo de una estrella, podemos crear un bloque cuyas variables sean
“NumeroPuntas” y “Salto”, de la siguiente forma:

definir Estrella con numero de puntas NumeroPuntas vy salto = salto

repetir  NumeroPuntas

© mover avanzar v ao cm v

@ girar izquierda *+ a " salto / NumeroPuntas grados

Usando este bloque, si deseamos dibujar una estrella de 5 puntas y salto 2, afiadiriamos este
pequeiio script:

Estrella con numero de puntas o y salto o v x

Angulo= (360X2)/5= 144

Para una estrella de 7 lados y salto 3:

Estrella con numero de puntas o y salto o = x

Angulo= (360x3)/7= 154,28
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Para una estrella de 8 lados y salto 3:

| cuadrado «

Estrella con numero de puntas o y salto o v x

Angulo= (360x3)/8= 135

4.3.Dibujando trayectorias espirales

Denominamos trayectorias espirales a figuras como las que se pueden ver en la siguiente
imagen:

=

Comencemos con una trayectoria espiral cuadrada. Cada 2 movimientos, aumentamos el
desplazamiento en 2cm siendo el angulo de giro 360°/4=90°.

dara Desplazamiento v el valor o

repetir o
repetir o -

© mover avanzar * a | Desplazamiento

© girar derecha + a@ grados v

aumenta en 2 unidades el
desplazamiento
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El siguiente script muestra la programacion de una trayectoria espiral triangular. En cada
desplazamiento se aumenta la longitud del lado en 2cm siendo el dngulo de giro 360°/3=120°.

dara Desplazamiento + el valor o

repetir o

@ mover avanzar v+ a | Desplazamiento cm «

@ girar derecha « a@ grados *

sumar a Desplazamiento » o X

aumenta en 2 unidades el
desplazamiento

El siguiente script muestra la programaciéon de una trayectoria espiral pentagonal. En cada
desplazamiento se aumenta la longitud del lado en 2cm siendo el dngulo de giro 360°/5=72°.

cm+«

aumenta en 0.5 cm el
desplazamiento

Podemos generalizar para todos una funcion que dependa del angulo de giro (unido al nimero
de lados de la figura basica), del nUmero de lado basico, de las repeticiones, de la distancia inicial

y del aumento:
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definir Poligono espiral de = LadosBasicos lados basicos, con medida inicial = Desplazamiento aumentando aumento vy repeticion = repetir
dara Desplazamiento + el valor Desplazamiento
repetlir repetir

© mover avanzar v a | Desplazamiento cm ~

© girar derecha + a (&) / LadosBasicos | grados +

sumara Desplazamiento + aumento

@ cuando se pulsa la tecla triangulo «

Poligono espiral de e lados basicos, con medida inicial o aumentando o y repeticion m

4.4.Robot que evita obstaculos

Supongamos el siguiente circuito (ver imagen): el robot sale del punto 1, esquiva el objeto y se
para cuando detecta el color rojo en el suelo.

%

Un programa que cumple con las necesidades podria ser el siguiente:
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circulo «

@ empezar a moverse avanzar *+ con @ % de velocidad

esperar hastaque  (®) obstaculo <~ o ? [ - X

. Debe detectar un objeto a una distancia menor que
© girar derecha~ a @ grados acm

mover avanzar v+ a @ cm v
girar iZquierda* a @ grados v
mover avanzar *+ a @ cm
girar iZquierda~* a @ grados
mover avanzar * a e cm «

girar derecha~ a @ grados «

@ empezar a moverse avanzar = con @ % de velocidad

esperar hastaque  (®) color rojo » detectado?

@ dejar de moverse

4.5.Seguidor de linea

El robot VinciBot dispone de cinco sensores de seguimiento de linea debajo del robot, de los
cuales, los numeros 1, 2, 4 y 5 son sensores en escala de grises, y el nimero 3 es un sensor de
color o RGB. Estos 5 sensores se pueden calibrar desde el software (Herramientas > Ajustes de
calibracién)

Los cinco pueden detectar la intensidad de la luz reflejada en colores blanco y negro.

Izquierda Derecha

SUSANA OUBINA FALCON 21
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Caso 1: Linea negra ancha (sensores de linea 1y 5)

Si el circuito de linea (negra o blanca) es una linea ancha, se pueden usar los sensores de
seguimiento de linea niumeros 1y 5 para lograr el seguimiento de esa linea.

Usando los sensores seguidores de linea nimeros 1 y 5, se pueden dar cuatro situaciones
diferentes con VinciBot moviéndose a lo largo de la linea. A saber, el robot completamente en

la linea (que es la situacidn ideal), completamente fuera de la linea, inclinado a la izquierda de
la lineao inclinado a la derecha de la linea.

Completamente en la linea

Completamente fuera de la linea

Inclinado a la izquierda

Inclinado a la derecha

Si comprobaramos los valores de luz reflejada correspondientes a los sensores de seguimiento
de linea 1y 5 en esas cuatro situaciones, veriamos que, segun el principio de reflexion de la luz,
el negro absorbera una fuente de luz, por lo que el valor de luz reflejada sera relativamente bajo
cuando los sensores vean negro; por el contrario, el valor de luz reflejada blanca sera alta
cuando los sensores vean blanco. En la siguiente tabla se resumen todas las opciones:

SUSANA OUBINA FALCON 22
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Luz Completamente | Completamente | Inclinadoala Inclinado a la
Reflejada/Casos en lalinea fuera de la linea izquierda derecha
Sensor izquierdo

o) <40 >80

Izq > Der | Der > lzq
Sensor derecho
. <40 > 80

(1) (1<5) (1>5)
Accion que debe Avanzar Ir hacia Girar a la |Girar a |Ia
realizar el robot recto atras derecha izquierda

Ojo: El motor izquierdo avanza con un valor numérico negativo, ya que esta en oposicidn de fase
con el motor derecho, que avanza con un valor positivo.

@ cuando se pulsa la tecla circulo «

por siempre

(®) 5+ luzdereflexion < @ y (©)]

Avanza recto

1 » luz de reflexion > @

Va hacia atras

luz de reflexion

1« luz de reflexion < @ entonces

0 ajustar la velocidad dela L~ a m %
o ajustar la velocidaddela R~ a @ %

si no

si (@) 5+ luzderefiexion > @) vy ) entonces

o ajustar la velocidaddela R~ a @ %
o ajustar la velocidaddela L~ a m %

sino

entonces

Debe girar a la derecha

luz de reflexion

si (® 1+ luzdereflexion < (@) 5«

0 ajustar la velocidaddela L~ a @ %

o ajustar la velocidaddela R~ a @ %

sino

si (©)] 1+ luzdereflexion > () 5w entonces

Debe girar a la izquierda

o ajustar la velocidaddela L~ a @ %

o ajustar la velocidaddela R~ a @ %
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Caso 2: Sensor de linea RGB (numero 3)

Vamos a hacer un programa seguidor de linea usando el sensor de linea RGB, que es el sensor
siguelineas nimero 3. A diferencia del programa de seguimiento de linea del caso 1, que utiliza
los sensores niumeros 1y 5 (que hacen que VinciBot recorra la linea central), al usar el sensor
de color para recorrer la linea, VinciBot recorre la interseccién de los colores blanco y negro.

En este caso se pueden dar 3 situaciones lo largo de la linea de unidn: justo en la unién de negro
y blanco; que esté orientado hacia la parte blanca; o que esté orientado hacia la parte negra.

Justo en la
union

Orientado
hacia la
zona
blanca

Orientado
hacia la
Zona
negra

Podemos comprobar que el valor de la luz reflejada en la linea negra es de aproximadamente
10, mientras que el valor en la linea blanca es de aproximadamente 90. Por lo tanto, se puede
calcular que el valor en la unién del negro y el blanco es de aproximadamente (10+90)/2=50.
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Es mas, la linea negra la podemos dividir en cuatro partes (como se muestra a continuacion). En
este caso, VinciBot deberia avanzar recto en la zona que se representa como area de deteccion
y, si esta fuera de esa area, el robot deberia girar a la izquierda o a la derecha.

SssssEEBEsRERERERRERRERNES U

Cuando VinciBot se desvia hacia la zona blanca (es decir, cuando el valor de la luz reflejada es
mayor que 70), debe girar a la derecha para retomar la linea. Por el contrario, cuando VinciBot
se desvia hacia la zona negra (es decir, cuando el valor de la luz reflejada es menor que 30), debe
girar a la izquierda. Pero mientras se mueva entre las dos zonas centrales (es decir, cuando el
valor de la luz reflejada es mayor que 30 y menor que 70 - area de deteccion -), el robot debe
avanzar en linea recta. Un script que ejecuta estas acciones es el siguiente:

1
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@ cuando se pulsa la tecla circulo =

por siempre

(®) 3+« luzdereflexion > @ entonces

O ajustar la velocidad dela L~ a @ %
0 ajustar la velocidaddela R+ a @ %
si no

si (@) 3+ luzdereflexion < @ entonces

o ajustar la velocidaddela R~ a @ %

O ajustar la velocidaddela L~ a @ %

si no
si () 3+« |uzdereflexion > @ y (®) 3+ luzdereflexion < @ entonces

O ajustar la velocidad dela L~ a @ %

O ajustar la velocidad dela R~ a @ %

Caso 3: Linea estrecha. Sensores de linea centrales (2, 3y 4)

En este caso usaremos los sensores de linea nimeros 2, 3 y 4. A la hora de seguir la linea,
podemos encontrarnos con cualquiera de estas tres situaciones: Que la linea la siga
perfectamente (estando ella en el sensor 3), que pierda la linea (P.L) por la izquierda o que la

pierda por la derecha.
]

AR
lzquierda

P.L
Derecha
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Podemos determinar que los valores de los tres sensores son muy similares. Si tomamos el
sensor numero 3 como ejemplo: el valor de la luz reflejada es de aproximadamente 10 cuando
VinciBot esta en el medio de la linea negra, y el valor de la luz reflejada es de aproximadamente
50 cuando las uniones de blanco y negro estdn en los lados izquierdo y derecho.

Esa linea negra podemos dividirla en mas partes. Por ejemplo, en cuatro partes, como se

muestra a continuacién. VinciBot tendra la situacidn ideal de seguir la linea en las dos areas
centrales:

0 30 10 30 5

area
middle parts,
detection
area

Si se desvia hacia el drea izquierda o derecha, girara a la derecha o izquierda, respectivamente,
para enderezarse: el valor de la luz reflejada del area de calculo redondeada es de
aproximadamente 10-30. Cuando la luz reflejada del sensor nimero 3 es inferior a 30, el robot
debe avanzar. Pero cuando el sensor nimero 2 obtiene un valor inferior a 30, VinciBot se desvia
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hacia la izquierda y necesita girar a la derecha. Y cuando el sensor 4 obtiene un valor inferior a
30, el robot se desvia hacia la derecha y necesita girar a la izquierda.

Por lo tanto, un posible script de este seguidor de linea seria el siguiente:

@ cuando se pulsa la tecla triangulo »

por siempre
(@ 3+~ luzdereflexion < @ entonces

O ajustar la velocidaddela L~ a %
O ajustar la velocidaddela R~ a @ %

si no

si (@ 4~ luzdereflexion < @ entonces

O ajustar la velocidaddela L~ a @ %

O ajustar la velocidaddela R+ a @ %

si no
Si (@) 2 < [|uzdereflexion < @ entonces

0 ajustar la velocidaddela L~ a @ %

0 ajustar la velocidaddela R+ a @ %
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Como ya he indicado, el robot dispone de cinco sensores de seguimiento de linea situados
debajo del robot, de los cuales 1, 2, 4 y 5 son sensores en escala de grises, mientras que el
numero 3 es un sensor de color RGB. Pero todos pueden detectar la intensidad de la luz reflejada
en blanco o negro. Al moverse a lo largo de lineas mas anchas, se pueden usar los sensores de
seguimiento de linea niumeros 1y 5 para lograr un mejor seguimiento de linea.

Derecho lzquierdo
o -— e

Seguidor de
linea

N J

Analizando los sensores 1y 5, encontramos tres situaciones en las que el robot puede seguir
una linea: el robot se encuentra completamente en la linea, inclinado hacia la izquierda de la
linea o inclinado hacia la derecha de la linea.

A la izquierda de la
linea A la derecha de la
linea

Podemos determinar una regla para los valores de luz reflejada a la izquierda y a la derecha en
las tres situaciones.
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Completamente

Inclinado a la derecha | Inclinado alaizquierda

enlalinea

Sensor de seguimiento

: Negro Blanco Negro
de linea 1

Sensor de seguimiento

Negro Negro Blanco
de linea 5

Esas tres situaciones pueden verse representadas por estas condiciones:

(®) el sensor de seguimiento de linea 1 » detecta negro+ 2 y

(®) el sensor de seguimiento de linea 5+ detecta negro v ?

(©)]

el sensor de seguimiento de linea 1+ detecta blanco~s ? vy (®) elsensor de seguimiento de linea 5~ detecta negro~ ?

(®) el sensor de seguimiento de linea 1+~ detecta negrov ? 'y (®) el sensor de seguimiento de linea 5 v detecta blanco v ?

Las acciones del robot para cada situacion se perfilan en el siguiente script:

@ cuando se pulsa la tecla triangulo «

por siempre
si (®) el sensorde seguimiento delinea 1+ detecta negrow ? 'y

0 ajustar la velocidaddela L~ a m ¢
0 ajustarla velocidaddela R~ a @ %

si no

(©)] el sensor de seguimiento de linea 5 » detecta negro~ ? entonces

si (®) el sensor de seguimiento de linea 1+ detecta blanco~ ? vy

o ajustar la velocidaddela L~ a @ Y%

(@) elsensor de seguimiento de linea 5 = detecta negro v ? entonces

0 ajustar la velocidaddela R+ a @ %

sino

si (@) el sensor de seguimiento de linea 1~ detecta negro~ ? 'y

O ajustar lavelocidad dela L~ a @ %
o ajustar la velocidaddela R~ a @ %

(®) el sensorde seguimiento de linea 5~ detecta blanco ~ ? entonces

Si decidiéramos usar los sensores de linea niumeros 2 y 4, el script seria el siguiente:
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@ cuando se pulsa la tecla circulo »

por siempre

si (®) el sensorde seguimiento delinea 2 v detecta negrow 7 y (®) el sensorde seguimiento de linea 4 v detecta negro = ? entonces

0 ajustar la velocidaddela L~ a m %
0 ajustarla velocidaddela R~ a %

si no

si ((0)) el sensor de seguimiento de linea 2+ detecta negro~v ? vy ((O)) el sensor de seguimiento de linea 4 = detecta blanco» 7 entonces

o ajustar la velocidaddela L~ a @ %

0 ajustar la velocidaddela R+ a @ %
sino
si (®) el sensor de seguimiento de linea 2 ~ detecta blanco~ ? vy (®) elsensorde seguimiento de linea 4 ~ detecta negro~ ? entonces
0 ajustar lavelocidad dela L~ a @ %
o ajustar la velocidaddela R~ a @ %

Notas: Cuando tenemos un circuito con una linea estrecha debemos usar los sensores de linea
2y 4. El ancho de la linea debe ser la distancia entre los sensores de linea 2 y 4.

4.6.Reconocimiento de letras (Machine Learning)

Este robot dispone de la capacidad de aprender (Tiny Machine Learning) y lo realiza a través de
cuatro pasos: creacién del modelo, introduccidn de un conjunto de datos de entrenamiento,
entrenar el modelo y testearlo y finalmente, programarlo.

En este ejemplo vamos a intentar que el robot reconozca las letras By W.
e Paso 1: creacidn del modelo
. .. . Cr e M & TinymL
Dentro de la interfaz de programacion, al seleccionar la opcién “Tiny ML podemos
escoger entre varios modelos de aprendizaje disponibles: reconocimiento de imadgenes,

reconocimiento de palabras (audios) y reconocimiento de objetos (utilizando el sensor ToF del
robot que determina distancias con gran precisidon usando un haz de luz infrarroja).

Modelo TinyML
* o
Creacién de modelos Adquisicién de datos Entrenamiento e implementacién

Seleccionar modelo

Madelo de imagen Reconocimiento de palabras Reconocimiento de objetos
(Micréfono incorporado) (ToF)
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Para nuestro ejemplo (reconocer las letras B y W), optamos por el modelo de reconocimiento
de objetos (aprovechando el sensor ToF) y le asignamos al modelo el nombre "Letras".

Crear nuevo proyecto de formacién en clasificaciéon a distancia

Nombre Letras

Aceptar ‘ Cancelar ‘

Podemos ver el modelo recién creado ("Letras") en la seccién "Mis modelos":

Seleccionar modelo

Modelo de imagen Reconocimiento de palabras Reconocimiento de objetos
(Micréfono incorporado) (ToF)

Mis modelos

Letras

11/4/2025, 11:01:31

e Paso 2: Adquisicion de datos.

No se puede entrenar un modelo de aprendizaje sin datos de los cuales aprenda. Para introducir
los datos con los que aprendera nuestro modelo, dentro del modelo "Letras" comenzamos
seleccionando el recuadro "Editar".
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Mis modelos

Editar

Renombrar

Se nos abre una nueva pantalla en la cual comenzaremos a cubrir los nombres de las clases que
vamos a crear y la duracién o tiempo para la recopilacion de datos. Debemos incluir, como
minimo, 4 datos en cada categoria o clase definida, pero, obviamente, cuantos mas datos mejor.
Crearemos tres categorias que se llamaran “B”, “W” y “Nada” y en cada una introducimos los
datos.

éPor qué podemos emplear el modelo de reconocimiento de objetos (sensor ToF integrado) para
reconocer letras manuscritas? Esto es posible porque la distancia entre nuestra mano y el sensor
ToF fluctua en tiempo real mientras escribimos.

El método de recopilacién de datos de VinciBot implica tener muy en cuenta lo siguiente: La
distancia entre VinciBot y la letra escrita a mano debe ser inferior a 15 cm. Y, durante cada
ciclo de recopilacion de datos, la letra « W» debe escribirse a mano repetida y continuamente.

<15cm |

Una vez confirmada la exactitud de los datos en las tres categorias, hacemos clic en "Siguiente
paso" para avanzar a la siguiente etapa.

e Paso 3: Entrenamiento y comprobacion.

En este paso sdlo debemos hacer clic en el recuadro "Iniciar entrenamiento". La red neuronal
comenzara a entrenar el modelo vy, al finalizar el entrenamiento, se generard un informe que
detalla la precisién, la pérdida de datos, la matriz de confusidn y el rendimiento del modelo. Una
mayor precision nos indicara que los resultados de reconocimiento de letras de VinciBot son
mas exactos, con menos errores. Finalmente, si esta precision es adecuada, hacemos clic en
"Implementar modelo" para poder usar el modelo entrenado.

1
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e Paso 4: Programacion

Sélo nos resta programar el modelo que hemos creado y que vemos que funciona ya que ha

sido testeado en el paso anterior. Un posible script seria el siguiente:

@ Modelo Letter items » : El resultado de la prediccion es Nothing » ?

mostrar imagen =

I

Los dibujos que hemos creado en la matriz de LEDs son los siguientes:

SEral oll| = e ® 0
e o . @ .

e o o . 68 @88 @8 ¢
soaw : e o8 ®

e o . o8 8 .
e _ 8 ¢ S8 ©8s (
S80S : : 8 o8
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1

ORCRON ~ |

&

4.7.10T

El microprocesador de VinciBot se basa en un ESP32-S3 vy, por lo tanto, dispone de un médulo
WiFi 2.4G para implementar proyectos de |oT (Internet de las cosas). Eta opcidn requiere que el

usuario esté logueado a la nube de Matata Studio y que se incluya la extensién “Internet de las
cosas”.

Elige una extension

oficial 9686. constante +1.5A, corriente pico 2.5A. constante 1A, corriente de pico 2A.

Sensor de angulo giratorio

TinyML Internet de las cosas Sensor DHT11

Voz, ToF, Modelo de imagen Conecte VinciBot a Internet. Sensor de temperatura y humedad sensor de dngulo giratorio

M Eliminar

Los bloques de esta extensién nos permiten:

e Conectar o desconectar el robot a una WiFi 2.4G

&) conectar a Wi-Fi (2.4G) @ contrasefna

&) red conectada?

&4 desconectar Wi-Fi

e Obtener medidas de calidad del aire en ubicaciones concretas (ciudades-ninguna
europea). Por lo tanto, no es interesante esta opcion en Espaiia.
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&) calidad del aire  ubicacién * = AQI

Elige una ciudad X

‘ Nichinan,Miyazaki,Japan ‘

Gatchina,Leningrad,Russian Fe...

Chinchina,Caldas,Colombia ﬂ
Minchinabad,Punjab,Pakistan
Nichinan,Miyazaki,Japan
Chinandega,Chinandega,Nicar...
Huauchinango,Puebla Mexico

Kuchinarai,Kalasin,Thailand

e Obtener datos de T, clima, humedad, y la hora a la que amanece o anochece en una
ubicacion concreta.

& ubicacion v temperatura mas alta (°C) v

& ubicacion *+  amanecer v = tiempo v

e Enviar (transmitir) o recibir mensajes entre dos o mas robots VinciBots

1
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& I EEET RGN ENENEG R mesh

' WRCUNUICE message JELlICR-RENER mesh

&) cuando se resive el tema @UESIIP se transmite message

& tecma @UIEENP mensaje QUEEEELEY con valor recibido

4 transmitir QuIEEELEY sobre el tema Quiiiyly con valor o

El siguiente script nos ofrece informacién de la humedad en Japén:

@ cuando se pulsa la tecla triangulo «

&) conectar a Wi-Fi (2.4G) @ contrasefna

4 red conectada?  entonces

mostrar imagen m
CEEIM La humedad es JEEER FERE] (e

escribir &  Nichinan,MiyazakiJapan *+ humedad «

mostrar imagen Hu

5. Kit Al Vision para VinciBot

Es una cdmara de IA con las siguientes funciones integradas: reconocimiento facial, de caras de
gatos, de tarjetas, de color, de escritura a mano y seguidor de linea.

5.1.Informacion basica

1
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1 Luz derelleno 1

2 Camara

3 Luz de relleno 2

4 Pantalla LCD a color de 1,5 pulgadas y resolucidon 240x240
5 Botodn de seleccién derecho

6 Boton de seleccion izquierdo

7 Botdn enter (botdn OK)

8 Interfaz de comunicacién USB-C

9 Botdn de aprendizaje

10 Interfaz de actualizacién del firmware USB-C

La conexion entre el robot y la cdmara de IA se realiza a través de un cable USB-C a USB-C que
viene con la camara, tal y como se muestra en la siguiente imagen:

1
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= - 8888 _ =
= — =
= (=] B =Y Re===p ‘\
Ao A

GG )

Y, r

A veces se necesita actualizar la version del firmware de la cdmara. El nimero de su version de
observa en la pantalla:

[ T | | )

En Herramientas > Actualizacion de firmware, podemos actualizar el software interno de la
camara de IA, asi como, el firmware del robot VinciBot, que debe ser compatible con el de la
camara de IA:
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Input WIFI and password Austomatic upgrade

- . M

Presione simultdneamente las teclas <y >, luego inserte el cable USB en el puerto
USB del mdédulo Al Vision ubicado detrds de la cubierta plastica gris en el lado
derecho.

3831H @— 15:33

-1

B aivision-micropython.uf2

L1

B CURRENT.UF2
B INDEX.HTM
B INFO_UF2.TXT

Copia el firmware (.uf2) descargado al directorio BOOT desde su PCy espera a
que el proceso se complete
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Pulsando los botones de seleccién derecho e izquierdo, seguidos de la pulsacién del botén OK
(o enter), podemos pasar de un modo de funcionamiento a otro:

< > Vv

También tiene un botdn de aprendizaje para el reconocimiento de caras y colores. Segin como
lo presionemos (pulsacidn corta o prolongada), la cdmara realizarad una u otra funcion:

5y
& &

e Una pulsacién breve: podemos escoger entre reconocimiento de caras o colores.

e Una pulsacion prolongada: Para iniciar el reconocimiento. Tras dejar de presionar esta
tecla, el aprendizaje finaliza.

5.2.Documentacion y ejemplos

En el siguiente link de YouTube de la casa comercial se muestran algunas actividades o ejemplos.

A mayores, la documentacion completa del producto podemos encontrarla en el siguiente
enlace.
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