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● Horario de consultas
○ Oficial: Viernes a las 16:00

○ Extra oficial: Lunes a las 16:00*



Bitácoras

Nicolás Fredes
Training Manager

nicolas@ccuac.cl



● Seguimiento del trabajo desarrollado
● Aprendizajes y dificultades
● Desafíos semanales 

¿Para qué una bitácora? 

9

¿Cuál es el foco? 

● Según 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 autogestión a lo largo del semestre



● Entrega por U-cursos (Día anterior a la próxima capacitación)
○ Martes 23:59 hrs

● Preguntas guías en Discord
● Documento libre (Word, Pdf)
● Individual

Bitácora 1 
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Próximas Bitácoras
● Semanales e individual
● Después de capacitacion “Herramientas de Software” entrega en wiki-Git
● Bitácoras por grupo cuando comienzan los proyectos
● Nuevo formato cuando comienzan los proyectos



Proyectos realizados



● Tutor/a: Miguel Campusano *
● Número de personas: 3 (1 equipo)
● Requerimientos:

○ Aprender a desarrollar páginas web.
○ Uso de Python, servidores web y websockets.
○ Adaptar monitor de Duckietown para monitorear Duckiegym.
○ Analizar necesidades actuales y futuras de la plataforma

mcampusa@dcc.uchile.cl

Monitoreo web de Duckiegym
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● Tutor/a: Miguel Campusano, Rodrigo Delgado, Lukas Pavez, Jose 
Astorga*

● Número de personas: 3 (1 equipo)
● 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 visión y cámaras con interfaz.
○ Conectar herramientas de control remoto con interfaz.
○ Conectar información de Duckiegym con interfaz.

mcampusa@dcc.uchile.cl

Duckiegym User Interface (DUI)
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Capacitación de hoy

● Introducción a robótica
● Presentación Duckiebot
● Simulador duckietown-gym
● Tutorial entorno del simulador
● Misión Semanal 1



Introducción: Robótica



¿Qué es la Robótica Móvil?

Rama de la Ingeniería que estudia los robots 
capaces de moverse en su entorno (que no 

están fijados a un punto en el espacio)
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¿Qué es un Robot?

Máquina autónoma que mediante el uso de 
sensores y actuadores, es capaz de 

interactuar con su entorno



¿AUTONOMÍA?

“Los seres vivos son autónomos, en los que su autonomía se 
da en su autorreferencia y son sistemas cerrados en su 
dinámica de constitución como sistemas en continua 

producción de sí mismos.”

F. Varela, H. Maturana





Autonomía

“Capacidad de una entidad a reaccionar a un estímulo 
externo según sus propias reglas y componentes”

Nosotros



¿Qué es un Robot?

Máquina autónoma que mediante el uso de 
sensores y actuadores, es capaz de 

interactuar con su entorno



Sensor

Procesador

Actuador



Algunos robots reales





Duckiebot Mark 3



Robot diferencial



ω

r

l 
vr

vl

Robot diferencial



ω

r

l 
vr

vl

vr − vl

l

l(vr + vl) 

2(vr − vl)
r =

ω 
=

Robot diferencial



vr

vl
vr − vl

l

l(vr + vl) 

2(vr − vl)
r =

ω 
=

¿Qué pasa si 
una rueda gira 
más rápido que 

la otra?

Robot diferencial



ω

r

vr

vl
vr − vl

l

l(vr + vl) 

2(vr − vl)
r =

ω 
=

¿Qué pasa si 
una rueda gira 
más rápido que 

la otra?

vr > vl

Robot diferencial



vr

vl vr − vl

l

l(vr + vl) 

2(vr − vl)
r =

ω 
=

¿Qué pasa si 
ambas ruedas 

giran a la 
misma 

velocidad?

vr − vl

Robot diferencial



vr

vl

vr − vl

l

l(vr + vl) 

2(vr − vl)
r =

ω 
=

¿Qué pasa si 
ambas ruedas 

giran a la 
misma 

velocidad?

=0

vr = vl

Robot diferencial



vr

vl
vr − vl

l

l(vr + vl) 

2(vr − vl)
r =

ω 
=

¿Qué pasa si 
giran a la 

misma 
velocidad en 

sentido 
contrario?

Robot diferencial



ω

vr

vl
vr − vl

l

l(vr + vl) 

2(vr − vl)
r =

ω 
=

¿Qué pasa si 
giran a la 

misma 
velocidad en 

sentido 
contrario?

=0vr =− vl

Robot diferencial



Simulador



Duckietown Gym

● Simulador para el universo Duckietown



Duckietown Gym

● Simulador para el universo Duckietown
● Calles, casas, patos, semáforos, árboles, duckiebots, 

intersecciones, etc.



Duckietown Gym

● Simulador para el universo Duckietown
● Calles, casas, patos, semáforos, árboles, duckiebots, 

intersecciones, etc.
● Rápido, Open Source y personalizable



Duckietown Gym

● Simulador para el universo Duckietown
● Calles, casas, patos, semáforos, árboles, duckiebots, 

intersecciones, etc.
● Rápido, Open Source y personalizable
● Permite realizar las mismas acciones que el Duckiebot



¿Cómo modificar un mapa del 
simulador?



Archivos importantes*
● manual_control.py: corre el 

simulador.



Carpetas importantes*

● maps: contiene los 
mapas.

● meshes: contiene los 
objetos que aparecen 
en el mapa.

● textures: contiene las 
baldosas (suelo) del 
mapa.



maps

2 partes:

● tiles
● objects



maps



maps



¿Cómo elijo en qué mapa estar?



Configurar mapa

Cambiar ‘udem1’ por 
uno de los mapas

En manual_control.py:



(demo en vivo)



Misión semanal 1





¡Crea tu propio mapa!



Requisitos mínimos

● 5x3 baldosas
● 1 baldosa de pasto
● 8 patos en diferentes posiciones
● 1 objeto a elección de adorno en el pasto



Referencias

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

Para rotar objetos y reducir su tamaño

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

Para encontrar modelos 3D

● https://thingiverse.com

https://github.com/duckietown/gym-duckietown
http://www.meshmixer.com/
https://www.onshape.com/
https://thingiverse.com
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