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CUMPLE CON TODOS LOS REQUISITOS APLICABLES DEL GOBIERNO ESTADOUNIDENSE

ADVERTENCIA: Siempre revisa tu cableado antes de prender
el circuito. Nunca dejes un circuito sin supervision mientras

las pilas estan instaladas. Nunca conectes pilas adicionales ni
otras fuentes de energia a tus circuitos. Desecha piezas rotas o
dafiadas.

SUPERVISION DE ADULTOS: Los adultos deben decidir cuales
experimentos son adecuados y seguros porque las habilidades
de los niflos varian mucho, incluso con estudiantes de todas

las edades (las instrucciones deben permitir que los adultos
supervisores determinen si los experimentos son apropiados
para el estudiante). Asegurate de que tu estudiante lea y siga
todas las instrucciones pertinentes y los procedimientos de
seguridad, teniéndolos a la mano como referencia.

Este producto esta disefiado para adultos y nifios con suficiente
madurez para leer y seguir las instrucciones y las advertencias.

Nunca modifiques tus partes, porque al hacerlo puede
deshabilitar funciones importantes de seguridad y puede poner
a tu estudiante en riesgo de lesién. Debes guardar el empaque
porque contiene informaciéon muy importante.

PILAS:

¢ Solamente usa las pilas de 1.5V tipo AA en el Rover
* Instala las pilas con la polaridad correcta

* No intentes recargar las pilas no recargables. Las pilas recargables
solamente se deben cargar bajo supervision de un adulto y no se
deben cargar mientras estan dentro del producto.

* Saca las pilas cuando se hayan agotado.

* No mezcles pilas alcalinas, estandar (carbén-zinc) o recargables
(niquel-cadmio).

* No mezcles pilas usadas con pilas nuevas.
* No conectes las pilas en forma paralela.
* No hagas un cortocircuito con las terminales de las pilas.

* Nunca arrojes las pilas al fuego ni intente abrir la cubierta
protectora de la pila.

* Es peligroso y dafiino ingerir las pilas entonces mantenlas alejados
de los nifos pequefos

ADVERTENCIA: Sélo se debe usar pilas de AA para
alimentar al Smart Rover. Sélo se debe usar el cable
incluido para alimentar el Médulo Smart. jNinguno se
debe usar con la porta pilas de Snap Circuits®, ni con
otras fuentes de energia!

ADVERTENCIA: JUGUETE ELECTRICO
El Smart Rover esta clasificado para mayores de 10 afios, y no

es recomendable para los nifios menores de 10 aifios de edad.

ADVERTENCIA: RIESGO DE DESCARGA ELECTRICA
Sélo se debe usar el cable proveido para alimentar al
Médulo Smart.

Advertencia para los dueios de los kits de Snap
Circuits® No utilices las partes de los kits Snap
Circuits® para los proyectos del Smart Rover. El Smart
Rover es de alto voltaje, que podria dainar esas partes.
voltaje, que podria dafar esas partes.those parts.
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Imagen n

Parte ID # de parte
1 Cuerpo del Rover NA NA 6SCRB 1 Interruptor selector S8 65CS8
1 Placa base NA NA 6SCBG 1 Interruptor de contacto S2 65CS2
2 Bloque conductor #1 (o] 1 65C01 1 Fototransistor Q4 65CQ4
6 Bloque conductor #2 fo==r) 2 65C02 1 éanbalreai?azg';nte NA 6SCJ3A
2 Bloque conductor #3 3 65C03 1 Cable_de puente NA 65C)3B
(amarillo)
L Blogue conductor #4 4 65C04 1 Cable de puente (verde) NA 65C)3C
1 Bloque conductor #5 C——2-=0—2 5 6SC05 1 Cable de puente (azul) © ) | NA 65CJ3D
L Blogue conductor #6 =29 6 65C06 1 Cable de puente (gris) © © | na 65CJ3E
1 Blogue conductor #7 c=—C—=C——0| '/ 65C07 1 Cable de puente (blanco) NA 6SCJ3F
1 Condensador de 0.02 microF el 1 6SCC1 COMPONENTES OPCIONALES
2 Condensador de 100 microF ECIaym— c4 6SCC4 Cantidad Parte Imagen ID # de parte
1 Luz LED blanca G D4 65CD4 1 Ventilador programable s M8 6SCM8
1 Resistor de 100 Ohm oA R1 6SCR1 ] Parlante Sp 65CSP
4 Resistor de 1K Ohm AR R2 6SCR2 1 Transistor NPN Q2 65CQ2
1 Interruptor > 65C51 1 Luz LED que cambia de color D8 65CD8
1 Control de motor us 6SCU8 ] Luz LED que cambia e=ize D12 65CD12
lentamente
1 Bocina e Owid W1 6SCW1 1 Punto de unién 3D NA NA | 6SC3DSNAP
Cada kit incluye un cable USBy un adaptador de corriente. Los componentes opcionales
1 Médulo Smart U NA NA dependen de la personalizacién solicitada de “The Smart Factory @ Wichita”.

Si hay problemas con el Médulo Smart, visita la pagina web de “The Smart Factory @ Wichita” con
el enlace thesmartfactory.io. Para todos los demés componentes de Snap Circuits®, comunicate
con la atencién al cliente de Elenco ® Electronics a través de elenco.com o enviando un correo

electronico a support@elenco.com.




Acerca del Smart Rover

Para fomentar la siguiente generaciéon de emprendedores, “The Smart Factory @ Wichita” se ha juntado con Elenco ® Electronics para producir

un nuevo producto educativo de STEM: el Smart Rover. El kit del Smart Rover incluye los productos Snap Circuits ® de Elenco ® Electronicsy la
incorporaciéon de un nuevo componente, el Médulo Smart. Armado en una carcasa disefiada a medida, producida y ensamblada en vivo en el Smart
Factory, el médulo viene con una microcomputadora Raspberry Piy una camara.

Los proyectos dentro del kit del Smart Rover comienzan con la ensefianza de los conceptos basicos de programacion en la Raspberry Pi. Después, van

explorando hasta poder permitir el manejo auténomo del Smart Rover y su habilidad de “ver” con la cdmara embebida. Pero, la innovacién no termina
con la Ultima pagina de este manual. El kit del Smart Rover busca capacitar a todos los estudiantes, de todas las edades, con las habilidades necesarias
para disefiar, programar y construir para el futuro.

De propiedad y operacion familiar desde 1972, Elenco® esta ubicada en un suburbio de Chicago en Wheeling,
lllinois. El gran orgullo de Elenco ® Electronics es la marca premiada de Snap Circuits®. Por casi 20 afios, los Snap
Circuits ® han sido el juguete preferido para ensefiar electrénica, la ingenieria y muchas cosas mas. Los Snap
Circuits® han sido promovidos por educadores de K-12 a nivel mundial y se han usado en escuelas, bibliotecas,
museos, programas extraescolares, programas de “STEM y Maker”, programas de educacién en el hogary
también en la casa. Muchos de los lideres emergentes actuales en la ciencia y la tecnologia aprendieron sobre los
conceptos basicos de la ingenieria al crear e inventar con los Snap Circuits® como nifios.

E Acerca de “The Smart Factory @ Wichita”

“The Smart Factory @ Wichita” es una fabrica en vivo y un centro del aprendizaje experiencial ubicado en Wichita,
Kansas. Esta disefiado para ayudar a las organizaciones a visualizar- y continuamente imaginar- el futuro de la
manufactura. Creado por Deloitte con un ecosistema de colaboradores mundialmente reconocidos y un objetivo
comun, el centro muestra cdmo las herramientas y tecnologias innovadoras actuales pueden resolver los desafios
operacionales del futuro. “The Smart Factory @ Wichita” es un centro Unico, cautivador y sostenible de la Industria
4.0 que estimula la innovacion, progreso y también la creencia que todo es posible.
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La electricidad es el movimiento de particulas
subatémicas cargadas (llamadas electrones) a través
de un material debido a la tension eléctrica en el
material, como la de una bateria. Podemos pensar en la
electricidad de manera similar a cdmo pensamos en el
flujo de agua. También podemos pensar en los circuitos
como un sistema de plomeria con tubos, valvulas y
llaves que controlan el flujo de agua.

Las fuentes de energia, como las pilas, “conducen” la
electricidad a través de un circuito, como una bomba
de agua que “empuja” el agua a través de las tuberias.
Los cables conducen la electricidad como la tuberia lleva
el agua. Los interruptores y los transistores controlan
la corriente eléctrica como las valvulas y las llaves. Las
resistencias limitan la corriente eléctrica, parecido a
como los bloqueos pueden disminuir el flujo de agua.

La tensién eléctrica que genera una bateria u otra fuente de energia se llama
el voltaje y se mide en voltios (V). Fijate en los simbolos de “+"y “-" en una
bateria. Estos simbolos indican en qué direccion la bateria va a “conducir” la
electricidad. Esto es parecido a la presién que empuja el agua a través de un
tubo o una manguera.

La corriente eléctrica es la medida de qué tan rapido fluye la electricidad
en un cable, asi como la corriente de agua mide qué tan rapido fluye el agua
en un tubo. Esto se expresa en amperios.

La potencia eléctrica es la medida de qué tan rapido la energia eléctrica
viaja por un cable. La potencia eléctrica es el voltaje multiplicado por la
corriente y el valor resultante se expresa en vatios.

La resistencia eléctrica de un componente o un circuito representa
la cantidad que resiste la tension eléctrica (voltaje) y limita la corriente
eléctrica. El voltaje es la corriente eléctrica multiplicada por la resistencia
eléctrica. Cuando la resistencia eléctrica aumenta, hay menos corriente
eléctrica, y viceversa. La resistencia eléctrica se mide en ohmios.

Casi toda la electricidad que se usa en el mundo es
producida por generadores enormes operados por
la presion de vapor o agua. Los cables se usan para
conducir esta energia eléctrica eficientemente a los
hogares y negocios donde se utiliza. Los motores luego
pueden convertir la electricidad en forma mecanica para
operar la maquinaria y electrodomeésticos. El aspecto
mas importante de la electricidad en nuestra sociedad
es la habilidad de transportarla facilmente sobre largas
y cortas distancias. Las lineas eléctricas transportan la
energia eléctrica sobre muchos kilémetros, mientras las
placas base diminutas transportan la energia eléctrica
para proporcionar energia a nuestros celulares y
computadoras.

Los circuitos son la base de todos los electrénicos. Hay
dos maneras de organizar las partes en un circuito: en
serie o en paralelo. Colocar los componentes en serie aumenta la resistencia
eléctrica; el valor mas alto domina. Colocar los componentes en paralelo
disminuye la resistencia eléctrica; el valor mas bajo domina. Las partes
dentro de estos subcircuitos en serie y en paralelo se pueden organizar en
maneras diferentes sin cambiar la funcion principal del circuito.

Los circuitos son la base de todos los electrénicos. Hay dos maneras de
organizar las partes en un circuito: en serie o en paralelo. Colocar los
componentes en serie aumenta la resistencia eléctrica; el valor mas alto
domina. Colocar los componentes en paralelo disminuye la resistencia
eléctrica; el valor mas bajo domina. Las partes dentro de estos subcircuitos
en serie y en paralelo se pueden organizar en maneras diferentes sin
cambiar la funcién principal del circuito. Los circuitos grandes estan hechos
de una combinacién de circuitos mas pequefios en serie y en paralelo.

Primero, vamos a introducir los componentes del circuito incluidos en este
kit y cdmo armar los circuitos. Luego, vamos a introducir los conceptos
basicos de programacion. Finalmente, vamos a combinar la programacion
y los circuitos.




Acerca de los componentes

El Smart Rover usa piezas con “snaps” o puntos de unién para armar los diferentes circuitos para cada proyecto. Cada componente tiene una funcion
diferente y son de colores diferentes para distinguirlos. Cada componente encaja facilmente para poder armar el circuito

INFORMACION SOBRE TUS COMPONENTES

Médulo Smart: El M6dulo Smart es el ensamblaje de la Raspberry Pi con
una cdmara en una caja protectora. La Raspberry Pi es una computadora
miniatura con funcionamiento total.

Solo se debe usar las pilas AA (instaladas en la parte de abajo) para
alimentar al Smart Rover. Solo se debe usar el cable USB que viene
incluido en el kit para alimentar a la Raspberry Pi. Ninguno de los dos
componentes se debe usar con otras fuentes de energia de los otros kits
de Elenco® o de componentes externos.

Base: La base funciona como los circuitos impresos que se encuentran en
muchos productos electrénicos. Es una plataforma para montar las piezas
y los cables, aunque en la mayoria de los productos los cables estan
“impresos” en los circuitos.

Bloques conductores: Los bloques conductores azules se utilizan para
conectar los componentes. Estos bloques transportan la electricidad y no
afectan el rendimiento del circuito.

Cables de puente: Los cables de puente se usan para hacer conexiones
flexibles cuando se dificulta usar los bloques conductores. Aunque tienen
colores diferentes, son intercambiables, pero los colores ayudan cuando
se conectan a los snaps o puntos de unién en la parte trasera del Rover.

Resistor: Los resistores se usan para controlar o limitar la corriente en
un circuito al “resistir” la electricidad. Una resistencia mas alta (medida en
ohmios) significa que el resistor limita mas la corriente.

Interruptor e interruptor de contacto: Estos interruptores conectan y
desconectan los cables en el circuito, que deja prenderlo y apagarlo, como
la llave del agua. Cuando estan prendidos, los interruptores no tienen
ningun efecto en el circuito.

LED: Un diodo emisor de luz (LED) se comporta como un bombillo
especial de sentido Unico. En la direccién hacia “adelante” (indicado por

la “flecha” en el simbolo), la electricidad fluye si el voltaje sobrepasa el
limite para prenderlo. El brillo luego aumenta. Un voltaje (o corriente)
muy alto puede fundir una luz LED entonces tienen resistores internos
para protegerlos. Las luces LED no permiten que la electricidad fluya

si estan “invertidos”. Las luces LED de colores tienen una secuencia
preprogramada de color que no es programable por medio del cédigo. En
los proyectos donde se usa la luz LED blanca (D4), la luz LED que cambia
de color (D8) y la luz LED que cambia lentamente (D12) se pueden usar en
lugar de la luz LED blanca.

Bocina y parlante: Estos convierten la energia eléctrica en sonido al crear
vibraciones mecanicas.

Fototransistor: El fototransistor utiliza la luz para controlar la corriente
eléctrica. Mas luz crea mas corriente, y viceversa con menos luz

Condensadores: Los condensadores pueden almacenar la energia
eléctrica. Se usan para guiar o detener las corrientes eléctricas. Una
capacidad eléctrica mas alta (medida en faradios) significa que se puede
almacenar mas energia eléctrica.

Ventilador programable: El ventilador es un motor con un circuito LED
que convierte la electricidad en movimiento mecanico. Las luces LED en
la pala del ventilador titilan en un patrén basado en la frase programada
y estan sincronizadas con la velocidad del motor. La luz intermitente esta
calibrada precisamente y es muy breve, dando la ilusién de palabras que
flotan. Para mas detalles sobre como utilizar el ventilador programable
con el interruptor selector, por favor lea el Proyecto 15 en el manual de
Snap Circuits® Arcade (Model SCA200) disponible online en elenco.com/
manuals.
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Acerca de los componentes

Control del motor: Esta pieza contiene 16 transistores y resistores que se

necesitan para controlar los motores del Rover.

Transistor NPN: Los transistores NPN son componentes que utilizan
una corriente eléctrica pequefia para controlar una corriente eléctrica
grande. También se usa para cambiar corrientes, amplificar y almacenar

aplicaciones.

Interruptor selector: El interruptor selector es un interruptor mas
complejo que permite tres entradas en vez de solamente una.

LF

LB

RF

RB

(+)

Entrada de
control izquierda
hacia adelante

Entrada de con-
trol izquierda en
reversa

Entrada de
control derecha
hacia adelante

Entrada de con-
trol derecha en
reversa

(=)

Energia de las pilas

MOTOR
© CONTROL

Cuerpo del Rover: El cuerpo del Rover tiene motores y una pila. Podemos

armar los circuitos en el cuerpo del Rover que no estan conectados a los
motores (si solo queremos usar las pilas como una fuente de voltaje).

Los motores en el cuerpo convierten la energia eléctrica en movimiento
mecanico. También hay una bobina de alambre y platos metalicos.
Cuando una corriente eléctrica grande fluye por el alambre, va a convertir

el metal comudn en un iman. Cuando la corriente eléctrica fluye por el

alambre, va a magnetizar los platos, que se van a repeler del iman en la
cubierta del motor, y esto causa que el semieje gire. El engranaje pequefio

en el semieje gira con él, que después impulsa el sistema de engranaje
mas grande que finalmente hace mover al Rover.

Motor para izquier-
da en reversa

Motor para izquier-
da hacia adelante

Motor para derecha
en reversa

Motor para derecha
hacia adelante

Energia de regreso a las pilas

L+

R+

R-

L-

Motor para derecha
en reversa

Motor para izquier-
da en reversa

(+)

O O~
®

© | o=

© |

Energia de las pilas

R

o

VER REAR

Q—

?

Energia de regreso
a las pilas

?

Motor para derecha
hacia adelante

Motor para izquier-
da hacia adelante

R+

L+

()




INntroduccion a los circuitos Resistores

OBJETIVO: APRENDER LOS
CONCEPTOS BASICOS DE LA
RESISTENCIA Y ARMAR CIRCUITOS

RESISTORES EN PARALELO

Arma el circuito y conecta los cables de puente

como muestra la imagen. La luz LED va a estar
prendida, pero el resistor esta limitando la energia
eléctrica que fluye.

(i i

R2

{
RESISTOR

Enciende el interruptor para colocar otros tres
resistores en paralelo (fijate cémo hacen lineas

paralelas) con el primero. Esto aumenta la corriente
eléctrica que llega a la luz LED y la hace mas

brillante. Poner otros resistores en paralelo reduce
la resistencia total.

7] Qs
[l

1 2 3 4 5 6 7 8 HE RESISTORES EN SERIE

Arma el circuito y conecta los cables de puente
como muestra la imagen. La luz LED va a estar

prendida, pero los cuatro resistores limitan la
energia eléctrica que fluye.

Enciende el interruptor para evitar los tres
resistores que estan en serie con el primero (fijate

ROVER REAR

©

®

cémo estan alineados, uno tras el otro). Esto
aumenta la corriente eléctrica que llega a la luz LED

o
o

y la hace mas brillante. Poner otros resistores en
serie aumenta la resistencia total.

Atencion

Los numeros al lado de las partes indican el orden y el nivel de ubicacién.



INntroduccion a los circuitos

R1@

RESISTOR

_ S @1 00Q

encion

Los numeros al lado de las partes indican el orden y el nivel de ubicacién.

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
| |
R

o O \/\/\—R?

R1@

RESISTOR

ROVER REAR

encion

O o
0

Los nimeros al lado de las partes indican el orden y el nivel de ubicacion.

Condensadores

OBJETIVO: APRENDER LOS
CONCEPTOS BASICOS DE LA
CAPACIDAD ELECTRICA' Y
ARMAR CIRCUITOS

CONDENSADORES EN PARALELO

Arma el circuito y conecta los cables de puente
como muestra la imagen. Enciende el interruptor y
la luz LED se va a prender. Apaga el interruptor y la
luz LED se va a apagar lentamente.

La energia eléctrica almacenada en los
condensadores mantiene prendida la luz LED
después que se han desconectado las pilas. Si
quitas un condensador, la luz LED se va a apagar
mas rapido porque menos energia eléctrica esta
almacenada Si quitas los dos condensadores, la luz
LED se va a apagar inmediatamente.

CONDENSADORES EN SERIE

Arma el circuito y conecta los cables de puente
como se muestra en la imagen. Este circuito es el
mismo de arriba, pero los condensadores estan
conectados de manera diferente. Enciende y apaga
el interruptor, y observa cuan rapido la luz LED se

apaga.

La luz LED no se queda prendida por mucho
tiempo con este circuito porque los condensadores
que estan conectados en serie almacenan menos
energia eléctrica que cuando estan en paralelo.
Los condensadores conectados en serie no pueden
almacenar tanta energia eléctrica, pero se pueden
usar con voltajes mas altos.
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Evitando |los cortocircuitos

Después de armar los circuitos en este manual, de pronto vas a querer armar tus propios circuitos. Utiliza los proyectos en este manual
COMO una guia porque aqui se ensefian muchos conceptos importantes de disefio. Cada circuito va a incluir una fuente de energia, una
resistencia (que puede ser un resistor u otra parte incorporada) y el cableado conectado entre ellos y de regreso.

La electricidad fluyendo en un camino en un circuito siempre se va a ir por el camino de menos resistencia. Un circuito con poca
0 ninguna resistencia se llama un cortocircuito. Debes tener cuidado de no crear estos cortocircuitos porque pueden dafiar tus

componentes/piezas y pueden agotar rapidamente tus pilas.

ARMANDO CIRCUITOS

NO ARMES: CORTOCIRCUITOS

Recuerda siempre de...

Usar proteccién para los ojos cuando al experimentar solo(a)

Incluir por lo menos un componente que puede limitar
la corriente eléctrica en el circuito, como un resistor o un
componente con resistencia interna (como una luz LED).

Usar los interruptores y condensadores en conjunto con otros
componentes que pueden limitar la corriente eléctrica; la falta de
hacer esto puede resultar en un cortocircuito.

Desconectar tu fuente de energia inmediatamente si algo parece

estar calentdndose.

Revisar tus cables antes de prender un circuito y revisar el
camino donde la electricidad va a fluir

Nunca hagas lo siguiente...

Conectar el Rover a una toma de corriente en tu casa
Dejar un circuito sin supervision mientras esta prendida

Conectar otras fuentes de energia a tu Rover o Modulo Smart

(+)
©

)
()

Cuando se enciende
el interruptor, este
circuito grande

tiene una ruta de
cortocircuito (indicado
por las flechas). El
cortocircuito no permite
que funcionen las otras
partes del circuito.

A\

NUNCA ARMES

2®

R
RESISTOR

@1KQ

A NUNCA ARMES

Colocar un cable de puente
directamente cruzando los
puntos de union de la pila es un
cortocircuito.

[ A A AR1
700Q RESISTOIQN
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Introduccion a la Raspberry Pi

ILa Raspberry Pi estd ubicada dentro de tu Médulo Smart. La Raspberry Pi es una microcomputadora con pleno funcionamiento que
se conecta a un monitor y se puede usar con un teclado y mouse comun y corriente. Como tu computadora, funciona con un sistema
de operacioén (OS) que se llama Raspberry Pi OS. Puede hacer todo lo que tu computadora normal hace y también puede interactuar
con una variedad de productos diferentes- incluyendo el Smart Rover. Al programar el Pi, podemos permitir que el Rover y sus
componentes puedan hacer una variedad de cosas.

| Componentes electrénicos |

Puerto de
ethernet LAN

Tarjeta
SD Puertos USB
para el tecla-

do y mouse

Puerto de Puertos

alimentacién | | mini-HDMI para
micro USB-C el monitor Camara

El Médulo Smart contiene un Raspberry Pi 4. Este Pi viene configurado con una tarjeta SD instalada con la Raspberry Pi OS. Para usar la
Raspberry Pi, vas a necesitar un teclado externo y un monitor con conectores USB.

Conectando tu teclado, mouse y monitor: Para comenzar, debes conectar los cables USB del teclado y mouse a los dos puertos USB en el Pi
(cualquier puerto esta bien). También tendras que conectar el cable al Piy a una toma de corriente. Tu monitor va a estar conectado al Pi por el
puerto HDMI de la izquierda. Si deseas, podras conectar una segunda pantalla con el puerto HDMI de la derecha.

La camara se va a usar en los proyectos posteriores, pero los puertos para la red, el sonido y los componentes eléctricos no se van a utilizar en
este manual. El Pi no tiene un interruptor; cuando se conecta el puerto de alimentacion, se va a prender. Después de un momento, el desktop

de la Raspberry Pi OS va a aparecer.

Cuando prendes el Pi por primera vez, la aplicacion de “Welcome to Raspberry Pi” puede aparecer y te va a guiar para seleccionar tu pais,
idioma, zona horaria, contrasefia y wifi. También es posible que toque instalar algunas actualizaciones del programa.
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@ Programando la Raspberry Pi

Escribir y ejecutar los programas nos permite “hablar” con las computadoras y decirles qué queremos que hagan. Los diferentes
lenguajes de programacion se usan para diferentes objetivos y funciones. Como los idiomas, los lenguajes de programacion tienen su
propio tipo de “gramatica” y puntuacion, pero aprender uno te ayuda a entender la l6gica para todos los demas. Para los proyectos de
Smart Rover, vamos a programar en Python usando la aplicaciéon de Thonny Python IDE.

~ .. e =y -
Menu de inicio =@ |{@® &P [ S pi p pi@raspberrypi: ~
w | T - Thonny - /home/pi/Documents/Rover/Project0]_Blink LED.py @ 31:1
{} Programming > BlueJ Java IDE g B o o ® Switch to
) = ® e
& Office > i) Geany Programmer's Editor - e New Load Run Debug Stop Zoom Quit meds re- Navegacién
ProgramaCIon - :;;} Internet > % Greenfoot Java IDE prmf“m’w“@ i o
%‘ﬂGames > )* Mathematica z
4
Qgﬁ Accessories > E Node-RED 5
@ Help 5 2 Python 2 (IDLE)
P Python 3 (IDLE) 10 ®-| Editor de COdIgO
== | Preferences > &
&8 scratch X
L 4 14 f time i t sl
7 fun. o — - e
16
. Shutdown... E‘ Sense HAT Emulator B #Lot s define l
Sonic Pi Shell
Thonny Python -@ [ Thonny Python IDE >>> |
IDE = Th Thonny (Simple Mode) [ o Intérprete de
@ vioifem comandos
Python 3.7.3

Tu Raspberry Pi viene con una variedad de aplicaciones de programacién, que puedes acceder debajo de Programacion en el menu de
inicio, y selecciona Thonny Python IDE. IDE significa “entorno de desarrollo integrado” (inglés: “Integrated Development Environment”).
Las aplicaciones IDE nos ayudan a organizar y manejar nuestros programas.

Cuando descargas el Thonny, hay iconos para crear un programa New (nuevo), Save (guardar), Load (descargar), Run (ejecutar) y
Stop (detener) en la barra de arriba. Cada proyecto tendra su propio programa, guardado en su propio archivo. El editor de cédigo,
donde vas a escribir tu cédigo, esta ubicado en la mitad de la pagina. En la parte de abajo, puedes encontrar el Shell (intérprete de
ordenes), donde puedes ver las salidas de tu cédigo.

Cuando ya esta abierta el Thonny, hazle clic a Load (descargar) en la esquina superior izquierda para seleccionar un programa del
archivo de Proyectos. Cuando ya has descargado un programa y estas listo(a) para ejecutarlo, hazle clic a la flecha verde de Run
(ejecutar) en la parte superior de la pagina. Sabras si tu codigo fue descargado exitosamente cuando muestra el comando de >>>
%Run en la parte de abajo en la ventana del Shell (intérprete de drdenes). Si tienes que hacerle cambios a tu cédigo y lo quieres
ejecutar de nuevo o ejecutar un script diferente, presiona el boton rojo Stop (detener) en la parte superior. Es importante detener la
ejecucion del codigo antes de intentar ejecutar algo diferente para que el Pi se pueda reiniciar.
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2| C

onceptos basicos de programacion

Aprender a programar con cédigo es un poco parecido a aprender un idioma nuevo porque cada lenguaje de programacion tiene su
propia terminologia y sintaxis. Python, el programa que vamos a utilizar, fue disefiado para la legibilidad. Los proyectos te van a guiar

paso a paso para aprender a escribir en Python.

Descargar y guardar programas: Para todos los lenguajes de
programacion, es bueno guardar continuamente tus programas. Al
descargar cada archivo de proyecto en este manual, recomendamos que
lo guardes inmediatamente a un archivo nuevo, en caso de que quieras
consultar las instrucciones originales o si accidentalmente borras una
linea de cédigo.

Comandos: Todos los lenguajes de programacion utilizan los comandos.
Un comando es una palabra exclusiva para ejecutar una operacion
especifica. Por ejemplo, “print” (imprimir) es un comando que se usa para
mostrar un texto en la pantalla. Intenta escribir print(;“Hola Mundo!”)
en el intérprete de comandos del Thonny IDE. El Python utiliza lineas
nuevas para ejecutar el comando. Otros lenguajes de programacion tal
vez requieran que un comando termine con un punto y coma o con un
paréntesis para ejecutarlo.

Bloques: Un programa de Python se construye con bloques de cédigo.
Un bloque es una parte del texto de programa que se ejecuta como una
unidad. Una sola linea de comando puede ser considerada un bloque. Un
bloque también puede ser varias lineas agrupadas bajo la misma funcién,
loop o declaracién condicional. Vamos a introducir todos estos conceptos
en los proyectos.

Sangria: Sangria se refiere a los espacios al comienzo de una linea de
cédigo, normalmente creado con la tecla “Tab”. En otros lenguajes de
programacion, solamente se usa sangria para la legibilidad, pero, es de
mayor importancia en Python. El Python depende de la sangria para
indicar donde comienza y termina el bloque de cédigo. Tienes que usar el
mismo numero de espacios en cada bloque de cédigo, si no el cédigo va
a mostrar un error.

Comentarios: Un simbolo de numeral (#) se usa para crear un

comentario en el programa. Los comentarios no tienen ningun efecto en
tu cédigo, pero son Utiles para explicar los programas o dar instrucciones.
También puedes ‘comentar’ partes de tu c6digo si no quieres que esa
parte del programa se ejecute, pero todavia lo quieres tener como
referencia. Para los comentarios de varias lineas, puedes usar " antes

y después de tu comentario para convertir varias lineas de cédigo en
comentarios sin tener que comenzar cada linea con un #.

Palabras clave: Las palabras clave son palabras predefinidas y
especialmente reservadas. Tienen especificamente un significado y un
propésito que solo se pueden usar para esos propositos especificos. Las
palabras clave se utilizan para definir la sintaxis del cédigo y aparecen
en un color diferente que el resto del c6digo (para sefialar el uso de una
palabra clave).

Ejemplos de palabras clave: and, if, for, while, return, import, else, y def.
Todas las palabras clave en Python se escriben en mindsculas excepto
por True y False. Las palabras clave estan listas para usar sin tener que
importar una biblioteca.

Puntuacion: Los paréntesis, corchetes y llaves se utilizan en Python,
pero tienen diferentes casos de uso y sintaxis que debes tener en cuenta
cuando escribes tu codigo. Parecido a cuando uno escribe oraciones
normales, la puntuacidon correcta es muy importante para expresar lo
que quieres decir. Los paréntesis, como (y ), se usan mas cuando se
pasan los argumentos a las funciones personalizadas y predefinidas. Los
corchetes, como [ and ], se usan para definir listas, matrices y cadenas
de caracteres. También pueden indexar elementos de esos tipos de
almacenamientos para obtener un valor especifico de una ubicacién en
particular. Las llaves, como { and }, pueden separar un bloque de cédigo y
se pueden usar con clases, pero no son necesarios para la mayoria de las
aplicaciones de Python.
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. Depuracion de codigo

Si tu cédigo no sirve en el primer intento, jno te preocupes! Esto es completamente normal y es de esperarse cuando estamos
programando una légica compleja. Por eso, tenemos herramientas de depuracion para ayudarnos a identificar y arreglar los errores.
El botén de “Debug Current Script” (Depurar el codigo actual) esta ubicado al lado del botén verde de “Run” en el Thonny IDE. El
depurador de c6digo permite que se ejecute el cddigo de manera mas lenta y muestra mas informacién sobre la ejecucién del cédigo.
En el modo de depuracion, hay muchas cosas que podemos hacer para retomar el hilo.

Thonny - /home/pi/Documents/Rover/Projects/Project12_Camera_Light_Seeking.py @ 127:1 R EA N U DA R
File Edit View Run Togls Help ® Después de llegar al punto de
DEPURAR EL & £ Y= o interrupcién, oprime el botén de
SCRIPT ACTUAL ] “Reanudar” (Resume) para con-
Project09_Can | Project10_Cam | Project11_Ca ‘ Project04_Pr | Project06_Lig | Project12_Car | Project13_Cat | | Variables % tinuar ejecutando el codigo.
Ejecuta tu codigo actual en 117 | || B
el modo de depuracion. 118 Light Intensity = 1 Backward_Time 1 ®
P 110 Forward_Time 2 \/A R |A B |— E S
120 for frame in camera.capture_continuous(rawCapture, format="bgr", use vic | Gprio <module 'RPi.GPIO" frol , .
Image array(_[[[ 53, 73, 1(_)6], Para ver cOmo se eJecuta tu
SENTENC'A 122 sleep(3) Left_Backward_ 11 codigo, revisar las variables
123 Image = frame.array Left_Forward_Pi 36 d itil. E t
pR| NT 124 hsv = cv2.cvtColor(Image, cv2.COLOR BGR2HSV) Left_Threshold 51 puede ser muy util. En un punto
. . 125 Left_Turn_Time 0.5 interrupcién, revi il
Para ver cdmo esta e L e de i E:T upcidn, revisa SdaS
funcionando el cédigo 127 | light = hsv[:,:,2] Light_Max array([255, 255, 255], 1 variables contindan S|‘en o
mientras se ejecuta, usa las 128 . : : : | Light_Min array([ 0, 50, 155], dt los valores y formas/tipos
sentencias PRINT (imprimir) 129 # Calcqlanng the total_. light in the left and right halves of the ir Max_Search Tir 30 . esperados. En el mend de arriba,
. : . 130 Left Light = sum(sum(Light[:,0:320])) PiCamera <class 'picamera.came R .
para |a§ Varlables.de ”?te.res' 131 Right_Light = sum(sum(Light[:,320:])) PiRGBArray  <class 'picamera.array hazle clic a View (Ver), y luego
También puedes imprimir 32 nghthackwar( 35 escoge Variables (Variables).
cadenas de caracteres ks e bt M il Right_Forward_ 12
. ) 134 eft_Light Perc = Left_Lig| sum(sum(Lig Right_Thresholc 51
J.untOS con las vgrlables para PS Right Light Perc = Right Light / sum(sum(Light)) Right_Turn_Tim 0.5
informacion adicional. 136 print('L = ' + str(Left Light Perc) + ' and R = ' + str(Right Light || |start.Time  1625166720.2288048 ASISTENTE
137 Wait_Time 1
138 L ; . : camera <picamera.camera.PiC: El Thonny tiene un asistente de
@ 3o Elapsed_Time = round(time.time() - Start_Time,2) » L
PUNTO DE 14( codigo incorporado al programa que
. e Assistant x [
INTERRUPCION Ll = te puede ayudar a encontrar errores
X e en el codigo. Aqui, el asistente esta
Hazle clic a la derecha del midd e
. , P 144 aclarando el error de que “Light” (Luz)
numero de la linea de cédigo 145 o )
para agregar un punto de 146 || Python doesn' know what Lignt stands no esta definida porque fue escrito
interrupcion, que apa- = for. como “light” en la linea 127. También
i i ® ? i
rece como un circulo rojo use, continuing anyway. Use GPIO.setwarnings(False) to disable warnings. - :: zld YSU}T’SSDEH it (zotr:evd\/h?rez‘ " puede mostrar advertencias para los
pequefio. Ahora, durante la GPI0.setup(Right_Backward_Pin, GPI0.0UT, initial=GPIO.LOW) aSRyihon exceted e dehntion problemas estilisticos y operativos y
.. . s Traceback (most recent call last): . L . .
depuraC|0n: la €jecucion del File "/home/pi/Documents/Rover/Projects/Projecti2 Camera Light Seeking.py", lin siempre indica el nimero de la linea.
cédigo se va a detener en € 130, in <module> ) ¢ ; ;

g | Left_Light = sum(sum(Light[:,0:320])) Warnings En el menu de arriba, hazle clic en
este pUﬂtO y tevaa deJar ver NameError: name 'Light' is not defined May help you find the cause of the error. View (Ver), y Iuego escoge Assistant
todas las varlables. >>> +| | Project12_Camera_Light_Seeking.py - (Asistente).

Pvthon373
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Diagnosticar problemas con el circuito

Para el cuerpo del Rover, cables de puente, interruptor

(S1), bloques conductores, bocina (W1), luz LED blanca

(D4), resistores (R1y R2), moédulo de control del motor (U8)

y condensadores (C1y C4): Por favor revisa el “Advanced
Troubleshooting” (Diagnéstico de problemas avanzados) en el
manual del R/C Snap Rover® (Modelo 753131), disponible online
en la pagina web elenco.com/manuals. Todos los componentes
necesarios de Snap Circuits® para diagnosticar problemas en este
manual ya estan incluidos en tu kit de Smart Rover.

Para el interruptor de contacto (S2): Por favor utiliza las
mismas instrucciones del interruptor (S1) para el diagndstico de
problemas.

Para la luz LED que cambia de color (D8) y la luz LED que
cambia lentamente (D12): Por favor utiliza las mismas
instrucciones de la luz LED blanca (D4) para el diagnéstico de
problemas.

Para el ventilador programable (M8), transistor NPN (Q2)

y el interruptor selector (S8): Por favor revisa el “Advanced
Troubleshooting” (Diagnéstico de problemas avanzados) en el
manual del Snap Circuits® Arcade (Modelo SCA200), disponible
online en la pagina web elenco.com/manuals. Todos los
componentes necesarios de Snap Circuits® para diagnosticar
problemas en este manual ya estan incluidos en tu kit de Smart

Rover. En vez de conectar el circuito a la porta pilas (B3), vas

a conectarlo a las terminales de la bateria en la parte trasera
del Rover, como se indica en la pagina 11 en este manual. Para
probar las partes Q2 y S8, utiliza cualquiera de las partes D4, D8
y D12 en vez de las luces LED que muestran las pruebas en el
SCA200.

Para el fototransistor (Q4) y el parlante (SP): Para el
fototransistor (Q4), usa el mini circuito de abajo. Variar la cantidad
de luz que cae encima de la Q4 debe cambiar el brillo de la D8.
Para el parlante (SP), usa el mismo mini circuito, pero remplaza la
Q4 con la SP. Debes escuchar algun sonido del parlante cuando la
D8 cambia de color, pero el parlante no va a ser muy fuerte. Si no
hay sonido, entonces el parlante esta dafiado.
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Médulo Smart: Si crees que tienes problemas con tu Médulo Smart, incluso con la Raspberry Pi o con la cdmara dentro
del componente, por favor visita la pagina web de “The Smart Factory @ Wichita” con el enlace thesmartfactory.io.

Para todos los otros componentes de Snap Circuits®, por favor contacta a la atencion al cliente de Elenco® Electronics a
través de la pagina web elenco.com o del correo electrénico support@elenco.com.

19












Lista de proyectos

Los proyectos introductorios van a ensefiar los conceptos basicos de programacién y la circuiteria usando la Raspberry Pi (ubicada dentro del Médulo
Smart) y varios componentes incluyendo la luz LED, la bocina, el fototransistor y el interruptor selector. Luego, vas a aprender sobre los controles de
motor y como programar el Rover a manejar. Finalmente, vamos a usar la cdmara (ubicada dentro del M6dulo Smart) para detectar el colory la luz, y
luego para incorporar esas entradas para manejar. Todos los proyectos tienen un archivo inicial de programa guardado en la Raspberry Pi. Una
guia de referencia para el cédigo esta disponible para todos los proyectos en la pagina web de “The Smart Factory @ Wichita".

Por favor, fijate que no todos los componentes posibles del kit estan incorporados en los proyectos. Estos incluyen: el ventilador programable,
el parlante y el transistor NPN. Pero, usar todos los conceptos ensefiados en los proyectos te va a permitir incorporar todos los componentes posibles.

Proyecto Titulo Componentes Objetivo

] LED intermitente Médulo Smart, luz LED Aprender los conceptos basicos de programacion y programar una luz LED
intermitente

2 LED activado por luz Médulo Smart, interruptor de contacto, luz LED Controlar la luz LED con un botén

3 salida del interruptor selector | Médulo Smart, interruptor selector, luz LED, bocina Programar el interruptor selector para prender la luz LED en patrones
programados

4 Manejo programado Médulo Smart, control de motor Programar el Rover a manejar en un camino predeterminado

5 M . izad Médulo Smart, interruptor de contacto, control de Programar el Rover a manejar en un camino predeterminado mientras se

anejo sincronizado motor oprime el botén

6 Manejo activado por luz Médulo Smart, fototransistor, control de motor Programar el Rover para buscar la luz antes de seguir adelante

7 Manejo controlado mg,?éjrlo smart, interruptor selector, control de Programar el Rover para manejar de acuerdo con las entradas seleccionadas

8 Introduccion a la cdmara Médulo Smart Aprender sobre la cdmara y sus configuraciones diferentes

9 Deteccién de luz Médulo Smart, luz LED Programar la cAmara para detectar la luz

L. Médulo Smart, interruptor de contacto, bocina, luz T )
10 Deteccién de color LED Programar el Rover para distinguir entre varios colores
. .. Médulo Smart, interruptor de contacto, control de . ~ .
11 Manejo con deteccion de color | . Programar la camara para detectar sefiales de color y manejar acorde a eso
12 Manejo en busca de luz mg?;lo Smart, interruptor de contacto, control de Programar el Rover para manejar hacia la luz que detecta
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Proyecto #1

0001 -
©

_dolisis3y

Los nimeros al lado de las partes indican el orden
y el nivel de ubicacion.

INSTRUCCIONES

LED Intermitente

OBJETIVO: APRENDER LOS
CONCEPTOS BASICOS DE

PROGRAMACION Y PROGRAMAR UNA
LUZ INTERMITENTE

CONCEPTOS CLAVES

Primero, conecta tu “Mddulo Smart” a tu computadora. Después, arma el circuito de arriba.
Partes: Modulo Smart, LED (D4, D8 o D12) Partes: Mddulo Smart, LED (D4, D8 o D12)

Cuando hayas armado el circuito, abre “Thonny” y descarga el archivo “Project01.py” en el
programa de cédigo. Los programas prescritos ya estaran listos para ejecutar el cédigo, pero
vas a aprender al revisar el lenguaje de cédigo y completar los retos

En este proyecto, vas a aprender cémo configurar tu programa, crear variables y crear
bucles..

Cuando hayas completado el programa, descargalo al Rover para crear la luz intermitente.

Comentarios de cédigo: Cuando utilizas un
simbolo de numeral (#) en frente de una linea en
tu programa, se convertira en un “comentario” en
vez de una linea de cédigo. Los comentarios son
esenciales para saber qué hacen las diferentes partes
del programa.

Importando bibliotecas: Las bibliotecas son
conjuntos de codigo prescrito que podemos utilizar
para ahorrar tiempo y esfuerzo controlando el Piy
mas.

Definiendo variables: Las variables son palabras
o frases que podemos establecer como iguales a
valores o ubicaciones especificas para utilizarlos
después, reduciendo la complejidad.

Armando los pins: Para conectar el Pi con el circuito,
hay que decirle cémo utilizar sus pins. Podemos
programarlos para que sean entradas o salidas
dependiendo si necesitamos que reciban o envien
una sefial.

Creando bucles: Vamos a utilizar bucles para
permitir que nuestro codigo corra unay otra vez
mientras jugueteamos con el circuito. Un bucle For
se va a ejecutar por un cierto nimero de veces,
pero un bucle While se va a ejecutar hasta que las

RETOS DEL PROYECTO

Reto #1: Intenta cambiar las variables de la luz LED
para cambiar el patrén de intermitencia.

Reto #2: Reemplaza la luz LED con la bocina (W1) o
con otra luz LED para probar salidas diferentes.
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Proyecto #2

LED activado por
Uz

OBJETIVO: CONTROLAR LA LUZ LED
CON UN BOTON

CONCEPTOS CLAVES

Entradas y salidas: En el Proyecto #1, aprendimos
como controlar la salida del Pi con el codigo, pero
ahora queremos escribir un cédigo de entrada para
controlar la salida. En este caso, vamos a crear un
codigo para que un botén pueda prender la luz LED.

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
A
B
C
D

O AN/ R1.
E 1 00Q RESISTO
2

F

o
G 1 1 1

Los numeros al lado de las partes indican el orden y nivel de ubicacion.

INSTRUCCIONES

Primero, conecta tu “Mddulo Smart” a tu computadora. Después, arma el circuito de
arriba.

Partes: Mdédulo Smart, interruptor de contacto, LED (D4, D8 o D12)

Cuando hayas armado el circuito, abre “Thonny” y descarga el archivo “Project02.py” en
el programa de codigo.

En este proyecto, vas a aprender sobre las entradas y salidas en el cédigo.

Cuando hayas completado el programa, descargalo al Rover y utiliza el interruptor de
contacto para crear una luz LED intermitente.

RETOS DEL PROYECTO

Reto #1: Intenta cambiar las variables LED para
cambiar el patréon de intermitencia.

Reto #2: Reemplaza el LED con la “bocina (W1)” o con
otro LED para probar salidas diferentes.

Reto #3: Reemplaza el botén con el fototransistor
y clbrelo con tu mano. ;Qué sucede? Fijate que el
fototransistor se instale con el “+" a la izquierda.
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Proyecto #3

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
A
B
C
1

D

o A AN R1.
E 1 00Q RESISTO

2

F
G

Los numeros al lado de las partes indican el orden
y el nivel de ubicacion.

INSTRUCCIONES

Primero, conecta tu Médulo Smart a tu computadora. Después arma el circuito de arriba.
Componentes: Modulo Smart, interruptor selector, bocina, LED (D4, D8, o D12)

Cuando hayas armado el circuito, abre “Thonny” y “Project03.py” en el programa de cédigo, Tendras que
editar los signos de interrogacién y quitar los simbolos de numeral (#) de las lineas de comentarios para
que el codigo se ejecute.

En este proyecto, aprenderds a escribir funciones.

Cuando termines el programa, descargalo al Smart Rover para ver la luz LED intermitente en patrones
programados. AsegUrate de presionar firmemente los botones del interruptor selector.

Salida del
iNnterruptor selector

OBJETIVO: PROGRAMAR EL SELECTOR
PARA PRENDER LA LUZ LED EN
PATRONES

CONCEPTOS CLAVES

Funciones: Las funciones son una herramienta
esencial en la programacion. Puedes escribir una
funcion para realizar un trabajo o cdlculo especifico.
Cada vez que llames la funcién, puedes realizar ese
trabajo inmediatamente. Usaremos funciones de
diferentes maneras en el futuro.

Comentarios: Este proyecto incluye cédigo que se ha
convertido en comentarios. Puedes usar el simbolo
de numeral (#) en partes del c6digo si no quieres que
se ejecute esa parte del programa, pero te gustaria
tenerlo como referencia. Deberas eliminar el simbolo
de numeral (#) y actualizar el cédigo para que se
ejecute.

RETOS DEL PROYECTO

Reto #1: Intenta cambiar las variables del LED para
cambiar el patréon de intermitencia

Reto #2: Reemplaza el LED con la bocina (W1) o un
LED diferente para probar diferentes salidas.

Reto #3: Cambia los botones de entrada Ay C en el
bucle While. ;Qué sucede?

Reto #4: Cambia los botones de salida LED y bocina
(W1) en el bucle While. ;Qué sucede?

Reto #5: Intenta cambiar el orden de los bucles
de funcion del LED y bocina (W1). ;Qué sucede?
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INntroduccion al

control de motores

7 8 9 10
|

1 2 3

8 9 10
I

© CONTROL ©

! I I !

Los numeros al lado de las partes indican el orden y el nivel de ubicacién.

Manejo con el
INnterruptor selector

OBJETIVO: USAR EL INTERRUPTOR
SELECTOR PARA MANEJAR EL SMART
ROVER

CONCEPTOS CLAVES

Cada uno de los pines del Control de motor
corresponde a una funciéon de manejo diferente:
girar a la izquierda, girar a la derecha o manejar en
linea recta. Consulta la seccién “Informacién sobre
tus componentes” para obtener mas detalles.

Cuando comenzamos a programar el Smart Rover
para manejar, sera importante recordar cuales
pines controlan cada funcién de manejo, para
que podamos controlar nuestro Smart Rover con
precision.

INSTRUCCIONES

Este proyecto no involucra el uso del cédigo y, por
lo tanto, tampoco involucra la programacién. En vez,
vamos a introducir el Control de motor.

Componentes: interruptor selector, Médulo Smart

Presiona firmemente los botones del interruptor
selector para garantizar la capacidad de respuesta.

Los diagramas muestran dos circuitos que cambian
las entradas para el interruptor selector. Arma

el primer circuito que se muestra aqui y usa el
interruptor selector para girar a la “derecha” con

A o a la“izquierda” con C, y manejar recto con B.
Luego arma el segundo circuito que intercambia los
controles de los botones del interruptor selector
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Proyecto #4 Mane|o
orogramado

OBJETIVO: PROGRAMAR EL ROVER
A MANEJAR EN UN CAMINO
PREDETERMINADO

CONCEPTOS CLAVES

1KQ RESISTOR
| 2

Controles de motor: Vamos
a usar funciones para pulsar
el control de motor con los
pins 1-4 activando izquierda
hacia adelante, izquierda

en reversa, derecha hacia
D adelante y derecha en
reversa, respectivamente.

MOTOR
C O} CONTROL ©

ROVER REAR

| 2

RESISTOR

E
1
F
G
Los nimeros al lado de las partes indican el orden y el nivel de ubicacién.
INSTRUCCIONES RETOS DEL PROYECTO
Primero, conecta tu M6dulo Smart a tu computadora. Después, arma el circuito de arriba. Reto #1: Cambia los argumentos de tiempo de la

Componentes: Médulo Smart, control de motor funciéon de manejo para alterar el camino de manejo.

Cuando hayas armado el circuito, abre “Thonny” y descarga el archivo “ProjectO4.py” en el
programa de codigo.

En este proyecto, vas a aprender sobre salidas del control de motor y vas a crear
funciones de manejo.

Después, descarga tu programa para manejar el Rover por tu camino predeterminado.

Reto #2: Reordena las funciones de manejo para un
nuevo camino de manejo.

Reto #3: Crea tu propio camino predeterminado
usando las diferentes funciones de manejo y
argumentos de tiempo.
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Proyecto #5 Manejo sincronizado

OBJETIVO: PROGRAMAR EL ROVER A MANEJAR
EN UN CAMINO PREDETERMINADO MIENTRAS SE

OPRIME EL BOTON
CONCEPTOS CLAVES

Tiempo: El reloj interno en

el Pi se puede usar para
cronometrar ciertos eventos,
como cuanto tiempo el botén

| 2

B ®© R2 est4 oprimido. Podemos
1KQ RESISTOR guardar este tiempo como

| 2 una variable para controlar la

R2 MOTOR duracién que maneja el Rover.

O AVAYACO ©
c RESISTO CONTROL @ = Operacion médulo: Este

operador regresa el restante
de una ecuacion de division
para poder usar después. Como
todos los nimeros pares son
divisibles por 2 con un restante
/6 ~ g 3 , de 0, “médulo 2" nos puede
: —4 ayudar a alternar facilmente

% entre comandos.
\@/ =

I

Retrollamadas: En este

proyecto, vas a aprender

1 | sobre las retrollamadas, donde
|

podremos conectar una funcion
de accion a una funcién de
medida para el botén.

G

Los numeros al lado de las partes indican el orden y el nivel de ubicacién.

INSTRUCCIONES RETOS DEL PROYECTO

Primero, conecta tu “Mddulo Smart” a tu computadora. Después, arma el
circuito de arriba. Reto #1: Modifica las funciones de manejo para cambiar la

Componentes: Modulo Smart, interruptor de contacto, control de motor direccion en que maneja el Rover.

Reto #2: Agrega nuevas funciones de manejo activadas en el bucle

Cuando hayas armado el circuito, abre “Thonny” y descarga el archivo :
para crear un nuevo camino para el Rover.

“Project05.py” en el programa de cédigo.
Reto #3: Usa la operacién médulo para cambiar la direccién de

En este proyecto, vas a aprender sobre las retrollamadas. . X .
manejo basada en las pulsaciones pares o impares.

Cuando hayas completado el programa, oprime y sostén el botén del
interruptor de contacto para manejar el Rover mientras lo mantengas
presionado.

Reto #4: Con el médulo, agrega nuevas funciones de manejo para
crear caminos diferentes para las pulsaciones pares o impares.
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Proyecto #6
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Los nimeros al lado de las partes indican el orden y el nivel de ubicacién.

INSTRUCCIONES

Primero, conecta tu M6dulo Smart a tu computadora. Después, arma el circuito de arriba.
Componentes: Médulo Smart, fototransistor, control de motor

Cuando hayas armado el circuito, abre “Thonny” y descarga el archivo “Project06.py” en el
programa de codigo.

En este proyecto, vas a aprender cémo agregar complejidad de bucles.

Cuando hayas completado el programa, usa una linterna en un lugar oscuro para hacer que
el Rover siga la fuente de luz.

Manejo activado
oor luz

OBJETIVO: PROGRAMAR EL ROVER
PARA BUSCAR LA LUZ ANTES DE
SEGUIR ADELANTE

CONCEPTOS CLAVES

If, Then: Una de las sentencias
de l6gica mas poderosas es la
sentencia “If, Then". Esta sentencia
permite que ciertas condiciones
realicen ciertas acciones. En la
sentencia se lee “If esta frase

es verdad, then ejecuta este
D comando, si no entonces ejecuta
este comando”. Estas sentencias
también se pueden anidar para
tener varias condiciones y varios
comandos para controlar.

Break: Las sentencias break

se usan para detener un bucle
y reiniciar el codigo desde el
comienzo. Esto nos ayuda a
reiniciar cuando las condiciones
cambian.

RETOS DEL PROYECTO

Reto #1: Agrega nuevas funciones de manejo para
cambiar el patrén de giro para buscar la luz.

Reto #2: Agrega el resistor de 100 Ohm en serie con
el fototransistor para incrementar la sensibilidad a la
luz.

Reto #3: Después de una cierta cantidad de tiempo,
haz que el Rover gire para buscar la luz.

Reto #4: Con la operacidon moédulo, haz que el Rover
alterne entre la izquierda y la derecha cuando gira
para buscar la luz.
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Proyecto #/
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INSTRUCCIONES

Los numeros al lado de las partes indican el orden y el nivel

Manejo controlado

OBJETIVO: PROGRAMAR EL ROVER
PARA MANEJAR DE ACUERDO CON LAS
ENTRADAS SELECCIONADAS

CONCEPTOS CLAVES

True-False: Aqui, vamos

a usar sentencias “True-

False” (verdad-falso) para
activar diferentes controles

de manejo basados en los
botones A, B, y C. Podemos
especificar ciertas condiciones
como “True” o “False” para
producir resultados diferentes.
Una sentencia “And” requiere
varias condiciones para
resultar como “True”, mientras
una sentencia “Not” puede
cambiar un “True” a un “False”
y viceversa.

RETOS DEL PROYECTO

Componentes: M6dulo Smart, interruptor selector, control de motor

que sirva el aparato.

el programa, controla el Rover usando los comandos que programaste.

Primero, conecta tu Médulo Smart a tu computadora. Después, arma el circuito de arriba.

Cuando hayas armado el circuito, abre “Thonny” y descarga el archivo “Project07.py” en el
programa de codigo. Oprime firmemente los botones del interruptor selector para asegurar

En este proyecto, vas a aprender como agregar légica compleja. Cuando hayas completado

Reto #1: Incorpora el cronémetro de botdn del
Proyecto #5 para agregar el “Simon Says” (Simoén
Dice) a las funciones de manejo

Reto #2: El boton B usa unas dos sentencias “If".
¢Puedes hacer lo mismo con los botones Ay C?

Reto #3: Reemplaza el bloque conductor #3 con

un fototransistor. Ahora, los 3 botones dependen

de la luz. ;Puedes agregar un bucle externo para
nuevas instrucciones de manejo cuando no hay luz o
presiones del botén por mas de 5 segundos?
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Proyecto #8 Introduccion a la
camara

OBJETIVO: APRENDER SOBRE LA
5 6 7 8 9 10 CAMARA Y SUS CONFIGURACIONES
DIFERENTES

CONCEPTOS CLAVES

El Médulo Camara Pi permite que el Pi pueda ver
el mundo e interpretar su ambiente. Las imagenes
que produce se pueden analizar en el cédigo y se

interpretan para tomar decisiones.

La cdmara tiene varias configuraciones que se
pueden ajustar para mejorar funciones como

el reconocimiento de imagenes incluyendo la
resolucion (nitidez de una imagen), los fotogramas
por segundo (frecuencia de imagenes), el contraste
(la diferencia de intensidad entre objetos) y el brillo
(luminosidad).

Cuando estas programando la cdmara, tal vez

F tendras que ajustar la orientacién de 180 grados a 90
grados, dependiendo de tu médulo.

G

Los numeros al lado de las partes indican el orden y el nivel de ubicacién.

RETOS DEL PROYECTO

INSTRUCCIONES Retos #1 & #2: Intenta cambiar la resolucién de la
camara al minimo (64,64) o al maximo (2592, 1944 y

Primero, conecta tu Médulo Smart a tu computadora. Para este proyecto, no hay un frame rate = 15) para ver como aparece la imagen.
circuito porque solamente vamos a introducir la cdmara del Médulo Smart. Reto #3: Intenta cambiar la orientacién de la camara
Componentes: Médulo Smart para voltearla.
Después de conectar el médulo, abre “Thonny” y descarga el archivo “Project08.py” Reto #4: Intenta agregar texto encima de la imagen.
en el programa de codigo. En este proyecto, vas a aprender sobre las diferentes Reto #5: Intenta probar todas las opciones de
configuraciones de imagenes. contraste y brillo, también con anotaciones en la
Cuando hayas completado el programa, descargalo al Rover para experimentar con la imagen del nivel actual.
camara.
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Proyecto #9

10

G 1 1 1 | 1 |

Los numeros al lado de las partes indican el orden y el nivel de ubicacién.

INSTRUCCIONES

Primero, conecta tu Médulo Smart a tu computadora. Después, arma el circuito de
arriba.

Componentes: M6dulo Smart, LED (D4, D8 o0 D12)

Cuando hayas armado el circuito, abre “Thonny” y descarga el archivo “Project09.py” en
el programa de codigo. En este proyecto, vas a aprender sobre el procesamiento de
imagenes HSV y la deteccidn de luz.

Cuando hayas completado el programa, mira cémo se alumbra la luz con diferentes
intensidades.

Deteccion de luz

OBJETIVO: PROGRAMAR LA CAMARA
PARA DETECTAR LA LUZ

CONCEPTOS CLAVES

El procesamiento de imagenes es un componente
importante de la visién artificial que analiza

cada nivel de una imagen. Es posible que estés
familiarizado con el modelo RGB (donde una imagen
se define por la intensidad del rojo, verde, y azul).
Pero, las computadoras prefieren el modelo HSV.

La “H" (Hue = tono) representa una variedad de
colores del arcoiris. La “S” (saturation = saturacion)
representa la cantidad de gris agregada. La “V" (value
= brillo) representa la luminosidad. Este modelo
permite distinguir los colores independientemente
del brillo para poder identificar los objetos.

RETOS DEL PROYECTO

Reto #1: Intenta cambiar la intensidad de la luz para
mantener la luz LED prendida todo el tiempo.

Reto #2: Intenta cambiar la intensidad de la luz para
mantener la luz LED apagada todo el tiempo.

Reto #3: ;Puedes agregar otro pin para que la bocina
suene cuando la intensidad de la luz esta muy baja?

Reto #4: ;Como puedes activar la luz LED en la
oscuridad?
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Proyecto #10

Deteccion de color

OBJETIVO: PROGRAMAR EL ROVER
PARA DISTINGUIR ENTRE VARIOS
COLORES

CONCEPTOS CLAVES

Aunque el modelo HSV antes era Util, el modelo
RGB sirve mejor aqui cuando se trata de diferenciar
colores primarios. Las imagenes de la camara se
guardan como matrices 3D. Hay capas diferentes de
pixeles para rojo, verde y azul que forman juntos la
imagen completa. Al quitar los colores ruidosos del
fondo de la imagen del objeto, podemos ver cual

de las tres capas de color es mas predominante. El
codigo usa esto para hacer la mejor prediccion para
el color del objeto, entonces ahora podemos asignar
salidas.

La cdmara demora un tiempo para tomar otra foto
entonces por favor ten paciencia. Intenta sacar otra
foto si una sefal fue identificada errébneamente.

1 2 3 4 5 6 7 10
A | | | |
B
C
D
I 1

E

6 A AN R2.
3 1KQ RESISTO
G ! I

Los numeros al lado de las partes indican el orden y el

nivel de ubicacién.

INSTRUCCIONES

RETOS DEL PROYECTO

arriba.

control del motor.

primarios y la deteccién de objetos.

Primero, conecta tu M6dulo Smart a tu computadora. Después, arma el circuito de
Componentes: Médulo Smart, interruptor de contacto, bocina, LED (D4, D8 o D12),

Cuando hayas armado el circuito, abre “Thonny” y descarga el archivo “Project10.py” en
el programa de codigo. En este proyecto, aprenderas sobre la identificacién de colores

Cuando hayas completado el programa, usa la camara para capturar y analizar el perfil
de color de las sefiales recortables en la Ultima pagina del manual.

Reto #1: Intenta cambiar las salidas del LED y bocina
en el codigo y en el Smart Rover.

Reto #2: Intenta escribir una funcién para que se
pueda llamar el LED y la bocina después de cada
color.

Reto #3: Intenta agregar un limite que el argmax
(argumento del maximo) para el color debe exceder
para que se pueda considerar un cierto color.

Reto #4: Intenta agregar una matriz para los ultimos
dos colores identificados que resultan en destellos o
zumbidos que siguen el patroén.
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Proyecto #11 Manejo con

deteccion de color

OBJETIVO: PROGRAMAR LA CAMARA

5, 6 7
R2
V=29
A © 1KQ RESISTO
2
o A A AR2 o
. © 1KQ RESISTO
| 2
R2
O MNEZ
c 1 KQ RESISTO (Geliiiol @
R2
D RESISTOR
E §
F ©
G ! | !

PARA DETECTAR SENALES DE COLOR Y
MANEJAR ACORDE A ESO

CONCEPTOS CLAVES

Usando los mismos procesos
de identificacion de color de
objetos, incorporar salidas

de manejo nos acerca mas

al manejo auténomo.
Recordando las reglas de la
carretera, el Smart Rover puede
navegar por un ambiente al
identificar seflales y actuar en
consecuencia. Mira si puedes
colocar las sefiales y agregar
los comandos de manejo para
que el Rover pueda pasar por el
camino.

La cdmara demora un tiempo
para tomar otra foto entonces
por favor ten paciencia. Intenta
sacar otra foto si una sefial fue
identificada erroneamente.

Los numeros al lado de las partes indican el orden y el nivel de ubicacién. RETOS DEL PROYECTO

INSTRUCCIONES

introductorio.

la Ultima pagina del manual para que maneje de acuerdo con las sefiales. patrén.

Reto #1: Intenta cambiar los colores asociados con los

Primero, conecta tu M6dulo Smart a tu computadora. Después arma el circuito de comandos de manejo.

arriba. Reto #2: Intenta agregar una operacion moédulo para alternar
Componentes: M6dulo Smart, interruptor de contacto, bocina, control del motor entre los giros a la izquierda y a la derecha en sefiales azules.
Cuando hayas armado el circuito, abre “Thonny” y descarga el archivo “Project11.py” Reto #3: Intenta definir la variable “drive_time” basada en la
en el programa de codigo, En este proyecto, aprenderas sobre el manejo autbnomo predominancia de color del argmax

Reto #4: Intenta agregar una variable de memoria para el
Cuando hayas completado el programa, usa el Smart Rover y las sefiales recortables en altimo color identificado y controla el manejo basado en el
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Proyecto #12

G

MOTOR

CONTROL ©

Los numeros al lado de las partes indican el orden y el nivel de ubicacién

INSTRUCCIONES

Manejo en busca
de luz

OBJETIVO: PROGRAMAR EL ROVER
PARA MANEJAR HACIA LA LUZ QUE
DETECTA

CONCEPTOS CLAVES

Usando la camara para evaluar
niveles de luz, las capas en el
procesamiento de imagenes
permiten el manejo auténomo
en busca de luz. Al dividir
la imagen en dos (izquierda

y derecha), el Smart Rover
D puede determinar la direccion
mas brillante. Después, el
Rover gira hasta que esté
alineado apropiadamente y
maneja hacia el destino. Al
ajustar las variables del limite
y las duraciones de manejo,
el Rover puede buscar mas
eficientemente las regiones
mas brillantes en su ambiente.
Intenta subir y bajar las luces del
salén para ver como responde
el Rover.

RETOS DEL PROYECTO

Primero, conecta tu Médulo Smart a tu computadora. Después, arma el circuito de
arriba.

Componentes: Médulo Smart, interruptor de contacto, control de motor.

Cuando hayas armado el circuito, abre “Thonny” y descarga el archivo “Project12.py”
en el programa de codigo. En este proyecto, aprenderas sobre el manejo autbnomo
intermediario.

Cuando hayas completado el programa, usa una linterna para guiar el Smart Rover
mientras maneja y detecta la luz.

Reto #1: Intenta cambiar los limites de “izquierda”y
“derecha” para forzar diferentes patrones de giro.

Reto #2: Intenta usar la funcién médulo y el contador de
bucles para pasar de ‘adelante’ a ‘reversa’ en cada ciclo.

Reto #3: ;Puedes agregar un cronémetro al bucle para
que el Rover dé una vuelta después de 30 segundos de
busqueda?

Reto #4: ;Puedes establecer la duracién de “drive_time”
basada en la proporcion de luz de izquierda a derecha?
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SeNales de color recortables

Corta estas sefales de tu manual y utilizalos para los proyectos de deteccion de color (Proyecto #10 y Proyecto #11) o con tus propios
proyectos con la camara. Las sefiales se pueden doblar para pararse por si mismas.
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