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Bitacoras

Nicolas Fredes

Training Manager
nicolas@ccuac.cl




;Para qué una bitacora?

e Seguimiento del trabajo desarrollado
e Aprendizajes y dificultades
e Desafios semanales

¢Cual es el foco?

e Segun tus progresos y dificultades, podremos ir trabajando junto al ED en
avanzar de manera integral en todos los aspectos del curso y ver tus
logros y autogestién a lo largo del semestre
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Bitacora 1

e Entrega por U-cursos (Dia anterior a la proxima capacitacion)
o Martes 23:59 hrs
e Preguntas guias en Discord
e Documento libre (Word, Pdf)
Individual

Préxumas Bitacoras

Semanales e individual

Después de capacitacion “Herramientas de Software” entrega en wiki-Git
Bitacoras por grupo cuando comienzan los proyectos

Nuevo formato cuando comienzan los proyectos
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Proyectos realizados



Monitoreo web de Duckiegym

e Tutor/a: Miguel Campusano *
e Numero de personas: 3 (1 equipo)

e Requerimientos:
o Aprender a desarrollar paginas web.
o Uso de Python, servidores web y websockets.
o Adaptar monitor de Duckietown para monitorear Duckiegym.
o Analizar necesidades actuales y futuras de la plataforma

mcampusa@dcc.uchile.cl
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Duckiegym User Interface (DUI)

e Tutor/a: Miguel Campusano, Rodrigo Delgado, Lukas Pavez, Jose
Astorga*®

e Numero de personas: 3 (1 equipo)

e Requerimientos:

Aprender a desarrollar interfaz de usuario en Python.

Tomar requisitos de usuario.

Uso de Python y alguna herramienta para interfaz (e.g., PyQt).
Conectar herramientas de visién y camaras con interfaz.
Conectar herramientas de control remoto con interfaz.
Conectar informacion de Duckiegym con interfaz.

O O O O O O

mcampusa@dcc.uchile.cl
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Lukas Pavez Mattias Prieto

Chief Human Resources Officer Duckielearning Manager
lukas@ccuac.cl mattias@duckietown.cl

Duckietown
Engineering
Chile




Capacitacion de hoy

Introduccidén a robdtica
Presentacion Duckiebot
Simulador duckietown-gym
Tutorial entorno del simulador
Misidn Semanal 1
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Introduccion: Robadtica



(Queé es la Robdtica Movil?

Rama de la Ingenieria que estudia los robots
capaces de moverse en su entorno (que no
estan fijados a un punto en el espacio)
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¢Qué es un Robot?
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¢Qué es un Robot?

Maquina autonoma que mediante el uso de
sensores y actuadores, es capaz de
interactuar con su entorno




;AUTONOMIA?

“Los seres vivos son autdonomos, en los que su autonomia se
da en su autorreferencia y son sistemas cerrados en su
dindmica de constitucion como sistemas en continua

produccion de si mismos.”

F. Varela, H. Maturana
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Autonomia

“Capacidad de una entidad a reaccionar a un estimulo
externo segun sus propias reglas y componentes”

Nosotros
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¢Qué es un Robot?

Maquina autonoma que mediante el uso de
sensores y actuadores, es capaz de
interactuar con su entorno




Actuador

Procesador




Algunos robots reales







Duckiebot Mark 3
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Robot diferencial




Robot diferencial
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Robot diferencial




Robot diferencial

¢Qué pasa si
una rueda gira
mas rapido que
la otra?
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Robot diferencial
A’(b\

Vi

¢Qué pasa si
una rueda gira
mas rapido que
la otra?

Vr > VI
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Robot diferencial

¢Qué pasa si
ambas ruedas
giran ala
misma
velocidad?
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Robot diferenci

¢Qué pasa si
ambas ruedas

Vr — VI
giran ala W | =0
misma =
velocidad?
Ve = Vi I(vr + Vi)
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Robot diferencial

¢Qué pasa si
giran ala
misma
velocidad en
sentido
contrario?
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Robot diferencial

¢Qué pasa si
giran ala
misma
velocidad en
sentido
contrario?

Vr =— VI

Duckietown
Engineering
Chile




Simulador



Duckietown Gym

e Simulador para el universo Duckietown




Duckietown Gym

e Simulador para el universo Duckietown
e Calles, casas, patos, semaforos, arboles, duckiebots,
intersecciones, etc.
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Duckietown Gym

e Simulador para el universo Duckietown

e Calles, casas, patos, semaforos, arboles, duckiebots,
intersecciones, etc.

e Rapido, Open Source y personalizable
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Duckietown Gym

e Simulador para el universo Duckietown

e Calles, casas, patos, semaforos, arboles, duckiebots,
intersecciones, etc.

e Rapido, Open Source y personalizable

e Permite realizar las mismas acciones que el Duckiebot
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¢Como modificar un mapa del
simulador?



Archivos importantes*

manual_control.py: corre el
simulador.
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| gym-duckieto

Compartir  Vista

[ seleccionar todo
No seleccionar ninguno
7 invertir seleccion

Seleccionar

Buscar en gym-ducki

"_‘J o Cortar x Lr:1d Abrir
sl Copiar ruta de acceso x - Editar
piar Pegar Mover Copiar Eliminar Cambiar  Nueva Propiedades
[7] Pegar acceso directo nombre  carpeta - & Historial
Portapapeles Nuevo Abrir
» Esteequipo > Windows (C:) » Usuarios > monse > gym-duckietown v o
Nombre - Fecha de modifica.. Tipo Tamafio
ido
. circleci 21-08- Carpeta de archivos
.idea Carpeta de archivos
% * docker Carpeta de archivos
gost exercises Carpeta de archivos
5 * gym_duckietown Carpeta de archivos
iCloud # gym_duckietown.egg-info Carpeta de archivos
learning Carpeta de archivos
media 21-08-202016:23  Carpeta de archivos
3| bumpversion Solid Edge Assem KB
[] .dockerignore Archivo DOCKERI.. 1KB
ju [5 .gitignore Documento de te. 1KB
[# benchmark Python File 2KB
[ environment.yaml Archivo YAML 1k8
D [# free_camera Python File 3KB
s [# joystick_control Python File 6KB
atos @ LICENSE Chrome HTML Do,
[7] Makefile Archivo 2KB
5 2 manual control Dython File ETCH |
|] README.md Archivo MD 18KB
; [5] requirements Documento de te.. 1KB
© [# run_tests Python File 2k8
[ setup Python File 2KB




Carpetas importantes*

« Vg
A
v & Acceso rapido
[ Escritorio 4
‘ Descargas o

5| Documentos #

&=| Imdgenes A

% FotoseniClo #
Autodesk
Ce+
Duckiegym

B Videos

@ OneDrive

v [ Este equipo
& Descargas
j Documentos
I Escritorio
=| Imagenes

D Musica

Duckietown
Engineering
Chile

Nombre

.idea
__pycache__

envs

Fecha de modifica...

> Esteequipo > Windows (C:) » Usuarios > monse > gym-duckietown > gym_duckietown >

Tipo

Carpeta de archivos
Carpeta de archivos

Carpeta de archivos

maps

Carpeta de archivos

|__meshes

21-08-2020 16:23

Carpeta de archivos

randomization

21-08-2020 16:51

Carpeta de archivos

textures

Carpeta de archivos

B
@
B
B
@
@
@
@
B
@
B
B

_init__
collision
config
distortion
graphics
launcher
objects
objmesh
requirements
simulator
utils

wrappers

21-08-2020 16:

21-08-2020 16:23
21-08-2020 16:23
S

21-

21-

08-2020 16:23

016:23

Python File
Python File
Python File
Python File
Python File
Python File
Python File
Python File
Documento de te...
Python File
Python File
Python File

Tamarfio

2KB
8KB
1KB
6KB
8KB
3KB
14 KB
10KB
0KB
59 KB
2KB
7KB

maps: contiene los
mapas.

meshes: contiene los
objetos que aparecen
en el mapa.

textures: contiene las
baldosas (suelo) del
mapa.



maps

2 partes:

o tiles
e objects
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m1.yaml

Administrar t -
> Compartir  Vista | Herramientas de imagen

X

Copiar ruta de ac

Abrir [l seleccionar todo

Editar No seleccionar ninguno

opiar

ar  Eliminar Cambiar  Nueva Propiedades

2] Pegar acceso directo 4

nombre | carpeta @ Historial 7 Invertir seleccién
Portapapeles Organizar Nuevo Abrir Seleccionar
© [ « Usuarios > monse > gym-duckietown > gym_duckietown > textures v o Buscar en texture
A -
=
s
entos # -
3way_left_1 Iway_left 2 3way_right_1 dway_1 asphalt_1 barrier black.tile
&
2iClo # X
s &
- === .
v building cone curve_left_1 curve_left 2 curve_left 3 curve_right_1
- . “ <">
as
duckie floor_tles_white grass_1 grass 2 house sign_4_way_inter
entos sect
o
& E
A <> .
D &’ y
signblank  sign.do_notente sign_duck_crossi sign_left T.inters sign_no_left tum sign_no_right tur  sign_oneway_left
5(C) ng ect n
os depn v- :ﬂ
1
os depn
5 g
sign_oneway_rig  sign_pedestrian  sign_right Tinter  sign_stop sign Tintersect  sign_t light shea  sign_yield
ht sect d
g
27
P
os




m1.yaml

Compartir  Vista

r [H seteccionar todo

X v

1 Editar No seleccionar ninguno
piar Pegar Mover Copiar  Eliminar Cambiar ~ Nueva Propiedades =
[#] e o A 2 bre  carpeta & @ Historial £ Invertir seleccion
Portapapeles Organizar Nuevo Abrir Seleccionar
<« Usuarios > monse > gym-duckietown > gym_duckietown > meshes v o
A Nombre Fecha de modifica... Tipo Tamafio
sido
da) barrier Objeto 3D
) A
&) building Objeto 3D
s A .
2 dal bus Objeto 3D
ntos a] cone Obje

s la) duckie Objeto
iClo # [7] duckiebot.mt! Archivo MTL
« la] duckiebot Objeto 3D

da) house

sign_4_way_intersect.mtl

L a) sign_4_way_intersect
a) sign_blank
|| sign_do_not_enter.mtl chivo MTL
a) sign_do_not_enter Objeto 3D
2 [ sign_duck_crossing.mtl Archivo MTL
s a) sign_duck_crossing
ntos [7] sign_left_T_intersect.mtl
» e sign_teft_T_intersect
e [71 sign_no_left_turn.mtl
la] sign_no_left tumn 14KB
[] sign_no_right_turn.mt! 1KB
2 a] sign_no_right_tum 14K8
[71 sign_oneway_left.mti Archivo MTL 1k8
(@ 2] sign_oneway._left 14KB
»s depr || sign_oneway_right.mtl vo MTL 1KB
»s depn a) sign_oneway_right Objeto 3D 4KB
andbox [] sign_pedestrian.mt! hivo MTL 1KB
p a) sign_pedestrian Objeto 3D 4KB
[1] sign_right_T_intersect.mtl Archivo MTL 1KB
a) sign_right_T_intersect Objeto 3D 14KB
” [ sign_stop.mt! 16:23 jivo MTL 1KB
2a a) sign_stop 23 Objeto 30 14KB
o [ o MTL 1K8
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¢Como elijo en qué mapa estar?



Configurar mapa

% manual_ % of FH udem1.yaml

En manual_control.py:

Cambiar ‘udem1l’ por
uno de los mapas

M % = | maps

Inido  Compartir  Vista (7]

« v 1 <« gym-duckietown > gym_duckietown > maps v O
“  Nombre Fecha de modificacion  Tipo Tamafio
v 3 Acceso rapido =
# 4wa Arct 1KE
I Desktop e o \
[#' 1oop_dyn_duckiebots Archi 2KE
¥ Descargas |
[#' loop_empty Arch 2KE
&l Documentos [# loop_obstacles Ar
= Imégenes A [ loop_pedestrians Arch 2KE
Duckietown [ mi_mapa Archivo YAML 1KE
Intro a la geoter: [ regress_4way_adam Archivo YAML 3 KE
maps [#' regress_4way_drivable 02-07-2020 1 Archivo YAML 1KE
Tatéa2 [# small_loop 27-08-2020 1 Arch 1K
[ small_loop_cw 02-07-2020 1 Archiv L 1KE
)
icloud Drive [ straight_road Archivo YAML 1KE
% iCloud Photos [#' udem1 Archivo YAML 3K
[# zigzag_dists 02-07-2020 14:13 Archivo YAML 3KE
@ OneDrive

= Este equipo

& Red M S
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(demo en vivo)



Mision semanal 1
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jCrea tu propio mapa!



Requisitos minimos

5x3 baldosas

1 baldosa de pasto

8 patos en diferentes posiciones

1 objeto a eleccidén de adorno en el pasto




Referencias

e https://github.com/duckietown/gym-duckietown

Para rotar objetos y reducir su tamafio

e http:/www.meshmixer.com/
e https://www.onshape.com/

Para encontrar modelos 3D

e https://thingiverse.com
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