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Motivacion

Culturas epistemoldgicas.
Sociedad de la Informacion.
Alfabetizacion digital.

Pensamiento computacional.

Brecha digital.



Motivacion

Pensamiento computacional
Las capacidades para resolver problemas
utilizando un procesador de informacion (Wing).
Las capacidades para poder expresar ideas vy
crear utilizando tecnologias (Bers), donde resolver
un problema se puede considerar la expresion de

una solucion.



Motivacion

Componentes del Pensamiento Computacional
- Abstraccion.

- Descomposicion.

+ Patrones.

» Algoritmos.




Motivacion

Desarrollo del Pensamiento Computacional
Programacion.

Robdtica Educativa.
Pensamiento Computacional Desconeciado.

Programar VS Pensamiento Computacional.



Robotica Educativa

Un robot es “una mdaqguina programable
capaz de percibir y actuar en el mundo

con cierta autonomia’.

Lo robotica educativa es el desarrollo
de propuestas educativas gue

Incorporan el uso de robots en las aulas.



Robotica Educativa

Conceptos relacionados:
Construccion de Robot.

Programacion de Robot.

Pensamiento Computacionadl.

Consideraciones a tener en cuenta:

Ventajas.

Desafios.



Robotica Educativa

Puede ser incorporada de multiples formas en el
curriculo, considerando que no solamente se aprende
de robdfica, sino los que se puede aprender con
robotica.

Permite abordar multiples tipos de problemas, donde
lo mdas importante no es el robot, ni-su programacion,

sino el pensamiento que se desarrolla.



Programacion Concurrente

Es la ejecucion simultanea de mulfiples tareas
Inferactivamente. Estas tareas pueden ser un conjunto
de procesos o hilos de ejecucidon creados por un
Unico programa. Entre sus forma se fiene:
Multiprogramacion
Programacion Paralela

Programacion Distribuido



Programacion Concurrente

Secuencidal Mulfiprogramacion Paralelo




Programacion Concurrente

Funciones Funciones

blogueantes Asincronas




Programacion Concurrente

Soporte:
Lenguqje.
Extensiones del lengugje.
Librerias.
Desafios:
Disenos de soluciones "paralelas’.

Sincronizacion.



Robots Basados en Arduino

Arduino
Plataforma de desarrollo basada en una tareta
electronica gue incorpora -un microcontrolador re-
programable y una serie de pines que permiten
establecer conexiones entre el microcontrolador y
los diferentes sensores y actuadores de und manera

muy sencilla.



Robots Basados en Arduino

Arduino




Robots Basados en Arduino

Programacion Arduino
» Funciones principales:
« Setup()
* Loop()
* Inferrupciones.
+ Serial o secuencial.

» Considerar funciones blogueantes.

Power Up

Arduino

void setup() {
}

/
~

void loop() {
}




Robot Basados en Micro:Bit

“Micro Bit es una minicomputadora
gue nacid como und colaboracion
entre la BBC y varids companias
tecnoldgicas para ensenar a ninos -
y, sobre todo, ninas - de Reino Unido

a programar’



Robot Basados en Micro:Bit

5QuUé es una Micro Bite

Es una tarjeta de circuitos del tamano de la palma de
una mano con una serie de 25 ledes y un
comunicacion Bluetooth para conexion inaldmbrica.
Incluye botones, multiples sensores y la posibilidad de

comunicaciones entre ellas, abriendo un espectro de

posibilidades.



Robot Basados en Micro:Bit

Micro:Bit

Reset and power button
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Edge connector for accessories

Pin-GND % Compass and accelerometer



Robots Basados en Micro:Bit

Programacion

+ Event-Drive

- Concurrencia I ) siart

bluetooth uart service

- Funciones asincronas ®

* Fibras

on button A * pressed

bluetooth uart write string (@SN XeM




Robots Basados en Micro:Bit

Cutebot
- Robot diferencial.
* Sensores:
- Dos sensores optico
reflectivo.

- Ultrasonico.




Experiencia

Se plantea el reto siguiente:
El robot hace:
Recibir una velocidad por radio de un confrol.
Seguir a esa velocidad una linea.
Se pide modificar la programacion para:
Parar si encuentra un obstdaculo.

Continuar si se quita el obstaculo.



m® Comprender el problema

U

t
\ } o . 7
.-®-. Generar alternativas solucion
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@ Seleccionar la mejor solucion

1 Implementar la solucidn
WO

Evaluar la solucion




Experiencia

Seguir una linea

Rainbow LED (P15) }J

EMISOR

Right tracking sensor (P14) |

Left tracking sensor (P13) ’ El color blanco refleja la luz El color negro la absorve



Experiencia

Seguir una linea
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Experiencia

Calcular la distancia a un objeto

10 us pulse us / 58 = distance (cm)



Experiencia

Comunmente se presenta los algoritmos vy los
programas Como una secuencia de Instfrucciones. Sin
embargo observamos que procesos se desdarrollan de
forma paralela en nuestro entorno, los procesos en |a
realidad franscurre de manera paralela en el tiempo;
donde algunos son atectados por la marcha de otros,

y otros son independientes entre si.



Experiencia

En el contexto de micro:bit, limitar a una ejecucion
estrictamente secuencial en-la implementacion de la
solucion al problema es un fanto.injusto puesto que
técnicamente no hay problema en hacerlo de forma
concurrente. El entorno de programacion permite la
concurrencia vy faclilitoabordar naturalmente lo

ejecucion de multiples “tareas” simultdneamente.



Experiencia

Solucidn secuencial
Una tarea lleva a cabo todo el trabagjo, verifica que
no hay obstdculo a una distancia al frente y sigue la

ineq.

Solucion concurrente

Dos "tareas”: una sigue la linea y la otra verifica si

nay obstdaculo y actua en consecuencia



Experiencia

Solucion secuencial

radio set group o if velocidad v = w o HC-SR@4 Sonar unit om v
set velocidad ¥ to o Stop car immediatly
show nusber o else if Tracking state is e e~  then

Set left wheel speed velocidad * X right wheel speed velocidad + %

on radio received receivedNurber else if Tracking state is - e v then

set velocidad ¥ to receivediumber x ¥ m Set left wheel speed velocidad * X right wheel speed velocidad *  + * e %

show number receivediumber else if Tracking state is e o v  then

Set left wheel speed velocidad v + * ° % right wheel speed velocidad *+ %

else

Stop car immediatly

C]




Experiencia

Solucion secuencial




Experiencia

Solucion concurrente “f‘?""""o

parar * to false +

forever

if velocidad * = % o

Stop car immediatly

on radio received receivediumber

else if Tracking state is e e * then @

Set left wheel speed velocidad + ¥ right wheel speed velocidad » %
show number receivedNumber

else if Tracking state is ¢ then @

Set left wheel speed velocidad v ¥ right wheel speed velocidad v + v (EJ) %

else if Tracking state is e 0 * then @

if HC-SR4 Sonar unit om + < v e then

Set left wheel speed velocidad v o ° % right wheel speed velocidad v %

else @

set parar v to true »

else

Stop car immediatly

®

set parar + to false =

®




Experiencia

Solucion concurrente




Experiencia

Para finalizar
Se verifica la solucion dado los requerimientos.
Se evalua el comportamiento del robot a diferentes
velocidades.
Se piensa en mejoras a la solucion.

Actividad de pensamiento lateral:

s9e puede resolver el problema con un solo sensor
optico reflectivoe



Discucion
De |la experiencia se tiene

Aunque hay un soporte de programacion

concurrente, el uso de fibras, en las guias que viene

con los productos esta no es explotada.
La solucidn secuencial suele aparecer en aquellos

participante que tienen alguna experiencia en

programacion.



Discucion
La solucion concurrente no solo es mdas natural, sino
gue presenta un mejor comportamiento, al solapar
las  operaciones blogueantes, por ejemplo /0O,
sleep(), entre otras.
Programar multiples “tareas” concurrente suele

implicar algun grado de sincronizacion, se simplifico

en micro:bit dado su "non-preemptive scheduler”.



Discucion
La programacidon event-drive en la micro:bit da un
mayor nivel de abstraccidn que se traduce en
programas mas sencillos, en comparacion con la
programacion secuencial en bajo Arduino.

En el contexto de micro:bit se oculta la concurrencia

en el despacho de eventos.



Discucion
La complejidad de programacion en blogue de o
micro:bit es mucho mas sencilla que en Arduino.
Al posibilitar observar y manipular el codigo
equivalente asociado a la programacion con

blogues, permite al participante abordar el

aprendizaje de lenguaje como Java y Python.



Conclusiones

La abstraccidon ofrecida en la programacion en
blogues permite abordar la solucion sin preocuparse
oor los detalles de implementacion, manteniendo

muchas de las capacidades.

En la programacion en blogue, puede existir
diferentes niveles de abstraccion, llegando incluso a

orimitivas de robot (via extension de Cutebot)



Conclusiones

Conocer multiples paradigmas de programacion, no
solo permite aprovechar mejor los lenguajes vy
entornos de ejecucion, obteniéndose soluciones mads
sencilla, sino que a futuro facilita el aprendizaje de
lenguagjes de programacion y framework.

Las soluciones sencillas no solo facilitan lo

implementacion, sino su verificacion y mantenimiento.



Trabajo Futuro

Extender |las experiencia a otro tipos de problemas,
incluido robdtica multiagente, lo que llevaria @
utilizar abstracciones asociadas a la programacion
distribuida.

Aplicar protocolos que permita generar registros
detallados con la finalidad de abordar un andlisis en

la busqueda de correlacionar comportamientos.



LABORATORIOS
INGENIERIA: CIVIL



