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Inteligéncia artificial em robotica

Deteccao e reconhecimento de rosto no Scratch

Programando detec¢ao de rosto
no Scratch

Programando reconhecimento facial no Scratch

ODetecgao e classificagao de objeto
para iniciantes

Programacao de detecg¢ao de objetos no Scratch

Projeto com classificagéao
de objetos

Reconhecimento e geracao de fala para iniciantes
no Scratch

Programacao de reconhecimento
de fala no Scratch

Programando geragao de fala no Scratch

Objeto de projeto de controle de voz

Introducéao ao hardware - microcontrolador, camera
e controlador do motor

Interface do microcontrolador com
camera e computador, inicio do trabal
Montando o rob6é

Programagao de movimentos do robd

Programacao de robds - rastreamento de objetos

Programando um robé - seguimento d
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Plano de aula 1

Topicos IA em robética

inteligéncia artificial em
robotica, inteligéncia
artificial, robotica

eles ja s&o utilizados

Objetivos

Mostramos aos alunos o que € um robd com IA e onde é que

. O professor anuncia o tema e inicia o debate:

familiarizar-se com alA na

Podera a |A na robética mudar o futuro?
O que ¢ a inteligéncia artificial na robotica?

robética e compreendé-la Ja utilizamos robds com IA na nossa vida quotidiana? Como?
Onde?
Resultados ) -
—— Apresentagao do objetivo da aula:

compreender como a lAé
utilizada na robética

m fin

Hoje vamos aprender o que € uma IA na robética e onde
podemos utiliza-la no dia a dia
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T()picos para debate:

O que éumrobd?

Todos os robos funcionam com 1A?

Conheces alguns exemplos de |A na roboética?
Os robo6s com IA podem substituir os humanos?

A primeira coisa a esclarecer é que arobotica e a inteligéncia artificial ndo sao, de todo, a mesma
coisa. De facto, os dois dominios sdo quase totalmente distintos.

Um diagrama de Venn dos dois dominios teria o seguinte aspeto:

Artificial
Intelligence

Robotics

Artificially
Intelligent
Robots

Como se pode ver, ha uma pequena area em que os dois dominios se sobrepdem: Inteligéncia
Artificial e Robots. E nesta sobreposicdo que as pessoas por vezes confundem os dois conceitos.

O que é a Inteligéncia Artificial?

A inteligéncia artificial (IA) € um ramo da ciéncia da computacao. Envolve o desenvolvimento de
programas de computador para realizar tarefas que, de outra forma, exigiram a inteligéncia
humana. Os algoritmos de IA podem ser utilizados para a aprendizagem, a percepcao, a resoluca
de problemas, a compreensao da linguagem e/ou o raciocinio l6gico. De acordo com o pai da
Inteligéncia Artificial, John McCarthy, é também "A ciéncia e a engenharia de fazer maquinas
inteligentes, especialmente programas de computador inteligentes".

Co-funded by the
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Assim, podemos dizer que a Inteligéncia Artificial € uma forma de fazer com que um
computador, um rob6 controlado por computador ou um software pensem de forma
inteligente, da mesma forma que os humanos inteligentes pensam.

Objetivos da IA
« Criar Sistemas Especializados - Os sistemas que exibem um comportamento inteligente,
aprendem, demonstram, explicam e aconselham os seus utilizadores.
* Implementar a inteligéncia humana nas maquinas - Criar sistemas que compreendam,
pensem, aprendam e se comportem como humanos.

O que contribui para a |A?

Ainteligéncia artificial € uma ciéncia e uma tecnologia baseada em disciplinas como a
informatica, a biologia, a psicologia, a linguistica, a matematica e a engenharia. Um dos
principais objetivos da IA é o desenvolvimento de funcdes informaticas associadas a
inteligéncia humana, como o raciocinio, a aprendizagem e a resolucao de problemas.

Dos seguintes dominios, um ou varios podem contribuir para a construcao de um sistema
inteligente.

Artificial

Intelligence

O que é arobética?
A robdticaéumramoda lA, que é composto por Engenharia Elétrica, Engenharia Mecanica e
Ciéncias da Computacao para a concecao, construcao e aplicacao de robos.

O que sao robos?

Os robds sao agentes artificiais que actuam num ambiente do mundo real.

Sao maquinas programaveis que, normalmente, sdo capazes de realizar uma série de accoes de
forma auténoma ou semi-auténoma.

Co-funded by the
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Objetivo

Os robds tém como objetivo manipular objectos, percebendo, apanhando, movendo,
modificando as propriedades fisicas de um objeto, destruindo-o ou produzindo um efeito,
libertando assim a mao de obra de executar funcoes repetitivas sem se aborrecer, distrair ou
esgotar.

Aspectos da robotica

Os robo6s tém uma construcao mecanica, forma ou formato concebido para realizar uma
determinada tarefa.

Tém componentes elétricos que alimentam e controlam a maquinaria.

Contém algum nivel de um programa informatico que determina o qué, quando e como o robo
faz alguma coisa.

Inteligéncia artificial na robética

A lA narobdtica ajuda os robds a realizar tarefas cruciais com uma visao semelhante a humana
para detetar ou reconhecer varios objectos. Os robds sao desenvolvidos através de formacao
em aprendizagem automatica e é utilizado um grande niumero de conjuntos de dados para
treinar o modelo de visao por computador, de modo a que a robética possa reconhecer os varios
objectos e executar as accoes em conformidade com os resultados correctos. A visao por
computador é simplesmente o processo de percecao das imagens e dos videos disponiveis em
formatos digitais. A IA na robética ndo sé ajuda a aprender o modelo para realizar determinadas
tarefas, como também torna as maquinas mais inteligentes para atuar em diferentes cenarios.
Eis alguns exemplos das maquinas mais avancadas de Robés humandides, industriais e de
servico que estao a mudar o futuro com a ajuda da Inteligéncia Artificial.

Sophia

O rob6 mais avancado da Hanson Robotics, Sophia, personifica

0s nossos sonhos para o futuro da IA. Como uma combinacao
Unica de ciéncia, engenharia e arte, Sophia é simultaneamente
uma personagem de ficcao cientifica criada por humanos que
representa o futuro da |A e da robética, € uma plataforma para a
investigacao avancada em robéticae IA

A personagem de Sophia capta a imaginacao de audiéncias globais.
E a primeira cidada rob6 do mundo e a primeira embaixadora da
inovacao robadtica do Programa das Nacoes Unidas para o
Desenvolvimento. Sophia é agora um nome conhecido, com
aparicoes no Tonight Show e no Good Morning Britain, para

além de falar em centenas de conferéncias em todo o mundo.
Conheca a Sophia https://www.youtube.com/watch?v=BhU2hOo05Cuc

Co-funded by the
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Digit

O Digit foi concebido para ajudar a cuidar das pessoas nas
suas casas, ajudar na resposta a catastrofes e entregar
encomendas a porta de casa. Com os seus membros ageis e
um tronco repleto de sensores, o Digit pode navegar em
ambientes complexos e realizar tarefas como a entrega de
encomendas. Em maio de 2019, a Ford Motor Company e a
Agility anunciaram uma parceria para desenvolver uma
solucao logistica de ultima milha que combina a tecnologia
de veiculos auténomos da Ford e o Digit da Agility.

Pepper

O Pepper é o primeiro robé humanoide social do mundo
capaz de reconhecer rostos e emocoes humanas basicas. O
Pepper foi adotado por mais de 2000 empresas em todo o
mundo. Perfeito para os sectores do retalho e das financas,
o Pepper tem inumeras funcionalidades, incluindo o
aumento do trafego na loja, atraindo a atencdao dos
compradores, criando experiéncias memoraveis na loja,
estimulando as compras e retendo os clientes. O Pepper
também pode recolher dados abrangentes para enriquecer
a base de clientes e gerar conhecimentos sobre os
compradores.

Atlas

O Atlas é o rob6 humanoide mais dindmico do mundo,
construido pela BostonDynamics, uma empresa que foi
anteriormente propriedade da Google e atualmente da
SoftBank. O Atlas esta a tornar-se mais sofisticado de ano
para ano, gracas ao seu hardware de ultima geracao e ao
algoritmo que |he permite compreender rapidamente as
instrucoes. Com as suas 28 articulacoes hidraulicas, 1,9
metros de altura e 176 libras de peso, o rob6 pode realizar
actos impressionantes e aterradores, incluindo navegar em
terrenos irregulares, saltar num percurso de parkour e dar
cambalhotas. Todas estas actividades demonstram uma
agilidade de nivel humano, pelo que o rob6é pode ser
perfeito para operacoes de busca e salvamento e para
executar tarefas humanas em ambientes onde os humanos
nao poderiam sobreviver. ncmmmm

Erasmus+ Programme
of the European Union
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Spot

O Spot é um cao-robdé concebido para
utilizacoes industriais, como o transporte de
mercadorias num armazém e a inspecao de um
local remoto com um ambiente desfavoravel
para os operadores humanos. Pode correr a 5,2
pés por segundo, tem camaras de 360 graus e
pode funcionar a temperaturas que variam
entre 4 e 113 Fahrenheit. Com a sua APl e
interface de carga util flexivel, o rob6 pode ser
facilmente personalizado para as tarefas
desejadas. O Spot também é fabricado pela
BostonDynamics e esta agora a ser alugado a
empresas elegiveis.

HRP-5P

O HRP-5P é um rob6é humanoide avancado
concebido para funcionar de forma auténoma e
realizar trabalhos pesados em ambientes
perigosos. Estd equipado com sensores
ambientais e reconhecimento de objectos,
planeamento e controlo de movimentos de
corpo inteiro e descricao de tarefas e gestao de
execucao. O HRP-5P baseia-se em mais de 20
anos de investigacao de humandides no AIST.
Nesses 20 anos, o instituto criou 4 outros
robds que sao os antecessores do HRP-5P.

Surena lV

O Surena IV é a quarta geracao da série de
roboés humandides Surena, desenvolvida pela
Universidade de Teerao, no Irdo. Com uma
alturade 1,5 m e um peso de 1,5 kg, este robd é
capaz de andar a uma velocidade de 0,43
milhas por hora. Os seus sensores de forca
personalizados na parte inferior dos pés
ajudam o rob6é a caminhar sobre superficies
irregulares, ajustando o angulo e a posicao de
cada pé.

W Co-funded by the
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Aquanaut

O Aquanaut é um avancado transformador
subaquatico ndo tripulado que pode
transformar-se de um 4gil submarino de longa
distancia num rob6 semi-humanoide capaz de
executar tarefas complexas de manipulacao
subaquatica. Concebido pela  Houston
Mechatronics Inc, o Aquanaut pode
inspecionar infra-estruturas submarinas de
petréleo e gas, operar valvulas e utilizar
ferramentas submarinas com apenas alguns
cliques do rato. Operando completamente sem
amarras e sem navios de apoio, o Aquanaut
pode viajar mais de 124 milhas em modo
submarino, tem uma velocidade maxima de 7
nos e uma profundidade operacional maxima
de 984 pés.

Stuntronic robot

Um rob6 Stuntronic é um duplo animatrénico
concebido para entreter as multidoes nos
parques tematicos e estancias da Disney. Com
os seus sofisticados sensores integrados, pode
tomar as suas proprias decisdes em tempo real
- tudo isto enquanto voa a 60 pés no ar. Sabe
quando deve dobrar os joelhos para dar uma
cambalhota, quando deve puxar os bracos para
se torcer e até quando deve abrandar a rotacao
para garantir uma aterragem perfeita.

Handle

O Handle é outro robd da Boston Dynamics.
Com o seu software de visao de aprendizagem
profunda, este robd consegue identificar e
localizar caixas, descarregar camiodes, paletizar
e despaletizar com o premir de um botao. A sua
mobilidade permite-lhe operar em varias
células de trabalho, deslocando-se pelas
instalacées juntamente com o fluxo de
mercadorias. Pode recolher até 360
caixas/hora.

Co-funded by the
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Mostre aos alunos um video (opcional) e debata-o;
https:/www.youtube.com/watch?v=Jky9l1ihAkg

Atualmente, estamos a utilizar a IA na robética, nos cuidados
de saude, na agricultura, na industria automével, nos
armazéns, nas cadeias de abastecimento, etc.

Mais tarde, construiremos o nosso proprio robdé com IA e
treina-lo-emos para fazer a detecao e o reconhecimento de
rostos, a detecao de objectos e o reconhecimento da fala.

ARTIEbot é um robé mdével com uma cadmara e capacidades de
IA desenvolvido exclusivamente para este projeto.

Vamos mostrar-lhe como o fazer e como o utilizar:
- Detecao de rostos

- Reconhecimento de rostos

- Seguimento do rosto

- Detecao de objectos

- Seguimento de objectos

- Seguimento de linhas

A Inteligéncia Artificial finalmente chegou e a maioria de nés
ja a utiliza ativamente no dia a dia (mesmo sem saber). As
geracdes futuras precisam, antes de mais nada, entender
como usar a lIA! S6 entdo eles poderdo usa-lo para facilitar o
aprendizado e resolver problemas do mundo real.

A Inteligéncia Artificial (IA) e a Robdtica estdo fortemente
conectadas hoje.

A IA na robética é cada vez mais utilizada na vida quotidiana e
tem sido fundamental em varios dominios, como industrias,
militar, medicina, exploracao, entretenimento.

Lembre-se de que a |IA é provavelmente a tecnologia mais
poderosa ja inventada pelo homem. Pode ser usado tanto para
coisas boas quanto para coisas ruins. No final, cabe a nés como
usa-lo.

ARTIE

CONCLUSAO

Atualmente, a Inteligéncia Artificial (IA) e a Robética estdo fortemente ligadas.
AlA narobdtica é cada vez mais utilizada na vida quotidiana e tem sido fundamental
em varios dominios, como a industria, o exército, a medicina, a exploracdo e o

entretenimento.

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union 1 1
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Duracao: 90
minutos

Tépicos
Detecao e
reconhecimento de

rostos para principiantes
em Scratch

Objetivos
saber oque é adetecdaoeo
reconhecimento de rostos
para principiantes no
Scratch

Resultados

Saibaoque éadetecioeo
reconhecimento de rostos
através de exemplos
simples no Scratch,
Qual é adiferenca entre a
detecaoeo
reconhecimento de rostos

.:’6'8.

Plano de aula 2

Detecgao e reconhecimento facial para

iniciantes no Scratch

Os alunos devem ser solicitados a definir o que sao
reconhecimento facial e deteccao facial.
Dé-lhes a oportunidade de descrever a diferenca.

Os termos deteccéo facial e reconhecimento facial as vezes sao

usados de forma intercambiavel, mas existem algumas diferengas
importantes. Para ajudar a esclarecer as coisas, vejamos o termo
deteccao facial e como ele difere do termo reconhecimento facial.

Apresentagao do objetivo da aula:
Introdugao a detecéo e reconhecimento de rostos para
principiantes através de exemplos de diferentes aplicagdes.

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union
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A detecdo de rosto é um processo que determina a
presenca de rosto(s) numa imagem fixa ou num clip
de video. Por exemplo, esta funcao esta disponivel na
maioria dos softwares de cAmaras de smartphones.
Mas o mddulo de detecdo de rostos nao determina
qual o rosto que esta naimagem.

A Detecao de Rosto ndo memoriza ou guarda

Daﬂi r'ys caracteristicas faciais. Se o software detetar

um rosto de uma determinada pessoa na
imagem e mais tarde encontrar o mesmo rosto
noutra imagem, ndo determinara que o rosto
pertence a mesma pessoa, apenas detectara a
presenca de um rosto nas imagens. O software
pode fornecer dados sobre aidade e o sexo de
uma pessoa em cada fotograma, mas nao mais

do queisso. O software de detecao de rostos
nao pode reconhecer pessoas especificas.
Pelo contrario, o reconhecimento facial esta
relacionado com a identificacidoe o
reconhecimento de pessoas.

O objetivo do reconhecimento facial baseado
em software é efetuar a identificacdo de
pessoas que aparecem numa imagem fixa ou

num clip de video, comparando-os com uma
base de dados. Para garantir uma identificacao
bem sucedida, os rostos correspondentes
devem ser previamente introduzidos na base
de dados.

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union 1 3
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Scratch/Scratch baseados e outros aplicativos para usar sizeof nose v on stage w

Scratch (ML4KIDS)
https://machinelearningforkids.co.uk/scratch3/

Esta disponivel uma extensao de detecao de faces com 3
blocos do tipo repérter. Utilize-a em combinacao com a
extensao de detecao de video para ligar/desligar o video da
camara e definir a transparéncia.

sizeof nose + on stage =

yecoordof nose * on stage -

Scratch (MIT) - https://lab.scratch.mit.edu/face/
Cliqgue em "Try it out" (Experimentar) e terd 9 blocos para o manuseamento do reconhecimento

facial.

@.. when face tilts  left = @ a face is detected?

@, goto nose w

point in direction of face tilt @ when this sprite touches a nose = @ face tilt

@ face size

@ set size to face size (2, when afaceis detected

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union 1 I
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Scratch (MITMEDIALAB) - https://mitmedialab.github.io/prg-extension-boilerplate/create/
Carregue a extensao Face sensing e tera 9 blocos para o tratamento da detecao de rostos.
Alguns blocos sao utilizados para o reconhecimento de expressoes faciais e sentimentos.
Também pode utilizar a extensao Teachable machine em combinacao com a maquina Google

Teachable.

goto leftear = 27 wmvideo off v .7 setvideo transparency to @
L o L <4 e =

K, 1

when smile » detected when joyful » feeling detected

(¥ i = [ 1 F

== amountof smile = == level of joy =
[ = L -
T l i . | . E

== expressing smile = S feeling joyful =
e A 4

Makeblock (mBlock) - https://ide.mblock.cc/
Carregue os servicos cognitivos e as extensoes de detecao de video e tera uma variedade de

blocos. Nao existe um bloco especifico para a detecao de rostos, mas é possivel detetar uma
pessoa dentro de um bloco de reconhecimento. Mas ha muitos blocos disponiveis para lidar com
emocoes, idade, género, sorriso, cor do cabelo, 6culos e até uma situacao em que se cobre uma

parte do rosto.
O Makeblock também fornece a extensdo Teachable machine (que nio esta relacionada com o

Google), onde pode treinar até 3 classes e utiliza-la para reconhecimento facial ou detecao de
objetos.

it recognize Image Recognition ¥ inimageafter 1 ¥ secs &8 recognize gender after 1% secs dib recognize hair colorafter 1 v secs
@@  Image Recognition ¥ recognition result b gender recognition result

@5 recognize common object in image after 1% secs & recognize glasses type after 1 v secs é5b recognize facial blocking after 1 v secs
S common object recognition result{serial) @ wearing sunglasses v ? @B forehead v being blocked?

i recognize people’s age after 1 ¥ secs b recognize smile scoreafter 1 ¥ secs

dfb age recognition result 8 smile recognition result

df recognize emotion after 1 ¥ secs dft recognize head gesture after 1 ¥ secs
& emotion happy v intensity @b head pitch v angle ()

& emoctionis happy v ?
Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union
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Stretch3 (github.io) - https://stretch3.github.io/

Carregue a extensao Facemesh2Scratch para utilizar 3 blocos para a detecao de rostos
(existem 3 blocos adicionais para o tratamento de video). A principal carateristica é a
capacidade de detecao multipla de rostos e pode detetar mais do que uma pessoa no fluxo da
sua camara.

m tum video off w 2 set video transparency to @ 9 setratiofo 075 »
m people count g yofpersonno. 1w _ keypoinino: 1w 2 xofpersonno: 1+«  keypointno: 1+

A ultima aplicacao a utilizar é a PictoBlox, uma aplicacao do tipo desktop, que deve ser instalada
primeiro a partir de https://thestempedia.com/product/pictoblox/download-pictoblox/ (427 Mb)
Apds ainstalacao, utilize a extensao Face Detection e verd um verdadeiro tesouro - pode detetar
varios rostos e as suas expressoes faciais. Além disso, existe uma funcionalidade para treinar

classes que nos conduzem diretamente ao reconhecimento facial.

turn  on +» video on stage with o % fransparency ['J show =  bounding box E':I' set detection thresholdto 05 =

FI!J analyse image from camera »

|y
[!-] get # faces [‘J get expression of face 1« |!'J is expression offace 1 = happy »
I I
E'J get xposition + offace 1= ._‘-_,-I get x = position of lefieye » offace 1« L‘J get x = position of landmark o offace 1=

. . r,
L'_I.-' addclass 1+« as (@ELEN from camera » u'.] reset class

['J do face matchingon camera =
- el
|!VJ is 1w class detected ,:'—_, getclassofface 1 = detected

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
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Teachable machine (Google) - https://teachablemachine.withgoogle.com/

Esta aplicacao é utilizada para treinar o seu modelo e utiliza-lo para o reconhecimento facial
em combinacdo com a extensdo da maquina Teachable disponivel no Scratch (MITMEDIALAB)

= Teachable Machine

How do |l use it?

STy
Class 2 ’a ﬁ (“)

1 Gather

TMIP@ODEL

Train your model, then instantly test
it out to see whether it can correctly
classify new examples.

2 Train

Gather and group your examples
into classes, or categorias, that you
want the computer te learn.

About  FAQ Get Storted

MY PROJECT
l “O“J‘WY

3 Export

Expart your model for your projects:
sites, apps. and more, You can
download your madel or hest it

oniine.

Video; Gather samples & Video; Train your model &

Video: Export your modei &

Vimos trés aplicacoes diferentes, mas também uma muito semelhante para deteccaoe
reconhecimento facial. A Deteccdo de Rosto difere do Reconhecimento Facial (os termos ndo
devem ser usados de forma intercambidvel) porque a Deteccio de Rosto envolve apenas a
deteccdo de um rosto dentro de uma imagem ou video digital. Significa simplesmente que o
sistema de deteccdo de rosto pode identificar que existe um rosto humano presente numa
imagem ou video - ndo pode identificar a pessoa. A deteccao facial € um componente dos
sistemas de reconhecimento facial - o primeiro estagio do reconhecimento facial é detectar a
presenca de um rosto humano em primeiro lugar. A deteccao de rosto também pode ser usada
em cameras para ajudar no foco automatico - vocé provavelmente ja percebeu que em
algumas cameras digitais e telefones, uma pequena caixa aparecera ao redor dos rostos das
pessoas detectadas na imagem, permitindo que a cAmera priorize o foco nessas pessoas.
rostos. A identificacao da presenca de um rosto humano é feita por meio de formulas e
algoritmos.

Normalmente, a primeira coisa que um sistema de deteccao de rosto procura sado os olhos, pois
sdo uma das caracteristicas mais faceis de identificar. Em seguida, também pode procurar a
presenca de boca, sobrancelhas, nariz e narinas. A deteccao facial € uma parte importante do
processo de reconhecimento facial, no entanto, do ponto de vista da seguranca, ndo ha
nenhum beneficio independente de um sistema de deteccao facial - ele simplesmente
reconhece a presenca de um rosto, mas nao tem ideia sobre a identidade desse rosto. O
reconhecimento facial esta a desempenhar um papel vital numa vasta gama de industrias,
especialmente no controlo de fronteiras e na aplicacao da lei. A identificacao precisa de
individuos esta ajudando a melhorar a seguranca nos aeroportos e em vilas e cidades em todo
o mundo, e isso s6 pode ser feito usando sistemas de reconhecimento facial lideres de
mercado.
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https://teachablemachine.withgoogle.com/

Como podemos ver, a
tecnologia de reconhecimento
facial esta a mudar o mundo em
gue vivemos e parece que
estamos apenas a arranhar a
superficie em termos de
aplicacoes potenciais de
software de reconhecimento
facial. Embora as utilizacoes do
reconhecimento facial possam
parecer interminaveis, " 1 :

precisamos de garantir que 1 E ted M o
esta tecnologia é utilizada de :

forma adequada e responsavel.

"friends s

o)
S
9
.
o
5
&
8
Y]
<
o
=
A deteccao de rosto é um processo que determina a presenca de um rosto em uma imagem ou videoclipe
enquanto o reconhecimento facial se refere a identificacao e reconhecimento de pessoas.
©
—
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Duracao: 90 :6:.
minutos

Plano de aula 3
Tépicos

Programando deteccao de
rosto no Scratch

Programando detecgao de rosto no
Scratch

Objetivos

Para aprender a programar
a deteccao facial com

Como programar a deteccao de rosto no Scratch?
exemplos carregados

Revisaremos o que aprendemos sobre deteccao de rosto na
ultima aula.
Pergunte a seus alunos sobre suas experiéncias com deteccao

Resultados de rosto. ,
Antes de conduzi-los, pergunte se eles sabem como fazer um

programa de deteccao de rosto.
Saber como escrever um
programa para deteccao de

rosto usando Scratch

O professor apresenta aos alunos a programacao da deteccao
de rosto no Scratch.

Vamos examinar alguns exemplos simples de programacao de
deteccao de rosto em aplicativos baseados em Scratch e
Scratch.

Vocé provavelmente ja percebeu que alguns aplicativos do seu
smartphone desenham um retangulo ao redor do rosto como
resultado da deteccao de rosto. Também é possivel fazer isso no
Scratch.

Anuncio do objetivo da aula:
Compreender o software de deteccao facial e seu uso
examinando exemplos especificos.

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
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Primeiro projeto- SCRATCH (ML4KIDS):

Etapa 1: abra seu navegador Chrome e va para:
https://machinelearningforkids.co.uk/scratch3/

Etapa 2: carregue extensoes de deteccao de video e deteccao de rosto e conecte sua
webcam (se vocé no tiver uma integrada)

Face detection

Find the location of your face in the
Sense motion with the camera. webcam.

Video Sensing

Collaboration with
ML for Kids

Etapa 3: Exclua o sprite Cat clicando em
icone da lixeira (canto superior direito) e
escolha a opcao de pintar um novo sprite

Co-funded by the
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Etapa 4: Desenhe um retangulo (serd usado como caixa delimitadora) sem preenchimento e defina
o contorno para vermelho (4) como na imagem abaixo

& Cods & Cosumes o Sounds |

Costume  costume’ - L L b J
armp Ingroup Forwand  Bactwaro Fram Back
y A outine u . 4

L Y
A
¢ T
7 (0]

O

o

Etapa 5: Mude para a guia Codigo e comece a programar. Primeiro ligamos o video e definimos a
transparéncia como O (ndo transparente).

&= Code <f Costumes ) Sounds

Video Sensing
Maotion

® when video motion =

# tumvideo on -

'_
=}
=)
=
in

wn
=)
E
3
=%

# video motion * on sprite =

§ setvideo transparency to o

O

# Mmvideo on =

o
1]
=]
W

® setvideo fransparency to @

(2]
o
=
El

(%]
m
=
@
=
a

Face detection

szeof nosew on stage -

o
-]
@
ok
=]
w

xcoordof nose » on  stage «

g
=
)
=4
o
@

ycoordof nose » on stage =
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@ tumvideo on w

8 setvideo transparency to o

forever

seisizeto  sizeof nose v on stage»  * @ %

gotox: xcoordof nosew on stagew y. ycoordof lefteye v on stage =

Terceiro projeto com PICTOBLOX (aplicativo Desktop):

Etapa 1a: Como nao ha GUI on-line disponivel, vocé deve instalar o PictoBlox em:
https://thestempedia.com/product/pictoblox/download-pictoblox/ (427 Mb)
Etapa 2a: Abra o PictoBlox e escolha a expansao de deteccao de rosto

Face Detection
Detect & recognize human face

Passo 3a: Use blocos como na imagem abaixo e é muito simples descobrir como funciona.
Agora temos uma caixa delimitadora como bloco e ndo ha necessidade de desenhar um
retangulo. Mas a principal caracteristica é que ele pode detectar varios rostos. Chame alguém
para se juntar a vocé na frente da cAmera para ver como funciona. Verifique o bloco de tipo de
reporter get # faces para ver quantos rostos sao detectados.
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toBlox File  Edit Tutorials Board  Connect " My Project

&= Blocks € Python (Beta) of Costumes o Sounds

. Face Detection

Motion

Settings
@

Looks
phy - =
|_"_| funm onw vﬂeoonstagemﬂlo

Sound ,  tum on + video on stage with o % transparency
Y i show * bounding box
Ly

Events show * bounding box

5
3
O M set deteclion thresholdio 05 «
Caontral

. Detection

Sensing
. ':'.J analyse image from  camera -

Operatars

analyse image from camera =

Etapa 4a: E vamos incrementar isso usando o operador join para exibir a expressao facial de
uma pessoa. Vocé pode explorar ainda mais como funciona com multiplas faces.

f 2itae]2{e3? File Edit Tutorials Board Connect ¥ My Project Ei

. = Blocks @Python (Beta) & Costumes o) Sounds
©
Y :
= . Face Detection
o Motion .
; ettings
5 @
E Looks e
§ . 'I_'_‘ tum on + video on siage with o
©
N Sound ,, tum on +« video on stage with o % transparency
- 3
io_ .:_ﬁ_‘. L’.J show »  bounding box
= -
Events show » bounding box

Control

. Detection

Sensing

i - =
. L‘_‘ analyse image from camera »

-
Operatars say  join .!_, get expression of face

. ;
‘-’J analyse image from camera =

gl ".-'ages [": get # faces
N
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Hoje em dia, o software de deteccao facial é usado em quase todos os campos, desde
dispositivos moveis para filtros faciais de bate-papo até varios aplicativos de
seguranca. A deteccao de rosto ajuda a reconhecer rostos, idade, expressoes,
género, localizacao e muitos outros recursos. Deteccao de rosto é um termo mais
amplo dado a qualquer sistema que possa identificar a presenca de um rosto
humano em uma imagem visual. A deteccao de rosto tem iniUmeras aplicagoes,
inclusive na contagem de pessoas, marketing on-line e até mesmo no foco
automatico da lente de uma camera. Seu objetivo principal é sinalizar a presenca de
um rosto. O reconhecimento facial tornou-se mais significativo e relevante nos
ultimos anos devido as suas potenciais aplicacdes. Uma vez que os rostos sao
altamente dindmicos e apresentam mais questoes e desafios a resolver,
investigadores no dominio do reconhecimento de padroes, visdo computacional e
inteligéncia artificial propuseram muitas solucdes para reduzir tais dificuldades, de
modo a melhorar a robustez e a precisdo do reconhecimento.

Hoje, a deteccao facial é usada em:

Aplicativos do mundo real (Amazon Rekognition: os recursos incluem verificacdo de
usuarios, contagem de pessoas e moderacao de conteudo, frequentemente usados
por empresas de midia, empresas de analise de mercado, sites de comércio
eletronico e solucdes de crédito, BiolD: solucdo compativel com GDPR usada para
evitar fraudes on-line e roubo de identidade, Cognitec: reconhece rostos em
transmissoes de video ao vivo, com clientes que vao desde a aplicacdo da lei até o
controle de fronteiras, FaceFirst: uma solucdo de seguranca que visa usar DigitallD
para substituir cartoes e senhas, Trueface.ai: servicos que vao até a deteccao de
armas e sdo utilizados por varios sectores incluindo educacéo e seguranca...)
Diagndsticos médicos

Captura criminosa

Vigilancia e conformidade

CONCLUSAO

A deteccao facial é usada em varios sistemas sofisticados,
e é possivel criar exemplos simples em ferramentas como Scratch e PictoBlox.
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Duracao: 90
minutos

Topicos
Programando
reconhecimento facial no
Scratch
Interpretando resultados
do algoritmo de
reconhecimento facial

Objetivos

Uso pratico do
reconhecimento facial

Resultados

Saber como escrever um
programa para
reconhecimento facial
usando Scratch,
Explorando as
possibilidades de extensao
de reconhecimento facial
no Scratch

:“; 1

Plano de aula ¢4

Programando reconhecimento facia.

no Scratch

O objetivo desta licao € aprender como programar o
reconhecimento facial no Scratch?

Toépicos para discusséo:

O que é reconhecimento facial?

Como funciona o reconhecimento facial?
Que aplicagdes praticas pode ter?

Converse com seus alunos sobre o que aprenderam sobre
reconhecimento facial.

Eles sabem alguma coisa sobre como criar um programa de
reconhecimento facial antes de vocé lidera-los?

O professor apresenta aos alunos a programacgao de
reconhecimento facial no Scratch e os instrui sobre como
fazer upload de imagens e depois usa-las em programas de
reconhecimento.

Anuncio do objetivo da aula:
Através de exemplos de um programa, vocé compreendera
melhor os programas de reconhecimento facial e seu uso.
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Passo 1: Abra o seu navegador Web e descarregue as 20 imagens de: https://bit.ly/daenerys-
data
Serao utilizadas para treinar a Classe 1

Passo 2: Abra o seu navegador Web e descarregue as 20 imagens de: https://bit.ly/arya-data
Serd utilizada para treinar a turma 2

Passo 3: Abra o seu navegador Web e aceda a: https://teachablemachine.withgoogle.com/
Passo 4: Cliqgue em Get started (Comecar)

Passo 5: Escolha o projeto de imagem

Passo 6: Seleccione o modelo de imagem Standard

Passo 7: Altere o nome da Classe 1 para Daenerys e o da Classe 2 para Arya. Carregue as

imagens de Daenerys para os ficheiros Daenerys e as imagens de Arya para os ficheiros Arya,
como mostra a figura abaixo

Daenerys .
20 Image Samples
n | 22 P ]
[ I - 5
Webcam Upload ! . 2N
Arya
File x Add Image Samples: i
Training i
Preview T Export Model
(=] Train Model

Choose images from your files,
or drag & drop here You must train a model on the left
before you can preview it here.
Advanced v

Fy

Import images from
Google Drive

s - I

Images will be cropped to square
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Passo 8: Treine o seu modelo. Ndo altere os separadores do browser durante o processo de
treino.

Daenerys

20 Image Samples

oy -
)} s ) 73
Webcam Upload ‘

Arya

File b 20 Image Samples i
Training X
Preview F  Export Model

Choose images from your files,
or drag & drop here

Train Model

You must train a model on the left
before you can preview it here.

2. Train your Model b 4
&

Import images from
Google Drive

Ma - 5

Images will be cropped to square

Now that you have two classes, you
can train your model here (or add
more classes).

Passo 9: Exportar o modelo. Na janela pop-up, seleccione carregar para a nuvem (terceira

opcao) e o Google alojara os seus dados gratuitamente.

Preview T Export Model

Daenerys 3. Export your model

See how well your model is working
and export it here.

20 Image Samples
oe | &
Webcam Upload ' { X

Arya o

Training o .-
il g your
= _‘.g issions

Model Trained mage

20 Image Samples

[F: PRERE
Webcam Upload =k 3 ! ..

Add aclass

Qutput
Daen...

Arya
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Passo 10: Copie a hiperligacado indicada no campo de texto abaixo - este é o URL do seu
modelo.
Neste caso, foi https://teachablemachine.withgoogle.com/models/hXHtr721Y/

Export your model to use it in projects.

Tensorflow.js o Tensorflow @ Tensorflow Lite @

Export your model:

© Upload (shareable link) O Download & Update my cloud model

Your sharable link:
https://teachablemachine.withgoogle.com/models/hXHtr721Y/ Copy ID
‘When you upload your model, Teachable Machine hosts it at this link for free. (FAQ: Who can use my model?

~ Your cloud model is up to date.

Code snippets to use your model:

Javaseript p5.js Contribute on Github 0

Learn more about how to use the code snippet on github.

<div>Teachable Machine Image Model</div> Copy (O

<button type="button" onclick="init({)"=Start</button>
<div id="webcam-container"></div>
<div id="label-container"></div>
<script src="https://cdn.jsdelivr.net/npm/&tensorflow/tfise1.3.1/dist/tf.min.js"></script>
<script src="https://cdn.jsdelivr.net/npm/&teachablemachine/image®@.8/dist/teachablemachine-
image.min. js"=</script=>
<script type="text/javascript”s
(oo o potione Boro-

Passo 11: O seu modelo estd pronto a ser utilizado

Passo 12: Abra a GUI do Scratch em: https://mitmedialab.github.io/prg-extension-
boilerplate/create/

e carregar a extensao Teachable Machine.

TEACHABLE 5
B MaAcHINE B

Teachable Machine

Use Google Teachable Machine
madels in your Scratch project.
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Passo 13: Em primeiro lugar, temos de ativar o video da cAmara e definir a transparéncia para
0 (ndo transparente). A seguir, utilizamos o bloco URL do modelo e colamos ai a nossa

hiperligacao para o modelo.

—BacktoCumiculum @~ File Edit  Teachable Machine [ Scratch Tutorials | My Project
= Code & Costumes % Sounds
Video Sensing o

Mation

G4 L Il Paste URL Herel

,_
]
o
=
in

fum video on »

when mode] detects Daenerys «

o _

=et video fransparency io o

=4y Sl hitps:/iteachablemachine. withgoegle com/modelshXHIrF21%/

in
o
c
5
o

model prediction

m
=
"
E]
I3

predictionis Daenerys =

(9]
o
2
3

tum video on »

erators

Q
E-1

set video fransparency to

Passo 14: Os ultimos blocos sdo um loop (para sempre) e um bloco que contém um bloco do
tipo repérter com o resultado da previsao. Tenho quase a certeza de que nao vai conseguir
colocar a verdadeira Daenerys ou Arya em frente a sua cadmara, por isso use o seu smartphone
com as imagens delas e aponte-o para a caAmara para ver os resultados. Podes treinar o
modelo com as tuas préprias imagens ou com as imagens dos teus amigos.

*** Certifica-te de que nao tiras a fotografia de ninguém sem a sua autorizagao.

—BacktoCumicuum (@)~ File Edit  TeachableMachine 4 ‘@ Scrafch Tutorials | My Project

= Code & Costumes on Sounds |

. Video Sensing o

Motion

. LS Paste URL Here!

Looks

e model defecis  Daenerys »

Events

delshXHir721Y/¢

Control

Sensing
Operators
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PICTOBLOX (aplicacao de ambiente de trabalho):

Passo 1a: Uma vez que nao existe uma interface grafica em linha, é necessario instalar o
PictoBlox a partir de: https://thestempedia.com/product/pictoblox/download-pictoblox/ (427
Mb)

Passo 2a: Abrir o PictoBlox e selecionar a expansao da detecao de rostos

i?r“ ‘Ei

-

w

Face Detection
Detect & recognize human face

Etapa 3a: Abra o seu navegador Web e descarregue as 20 imagens de: https://bit.ly/daenerys-
data
Estas serdo utilizadas para treinar a Classe 1

Passo 4a: Abra o seu navegador Web e descarregue as 20 imagens de: https://bit.ly/arya-data
Seré utilizada para treinar a turma 2
Etapa 5a: Esconder o ator Tobi do palco, clicando no icone como mostra a figura abaixo.

I Stage
Y

Size 100 Direction 80
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Passo 6a: Carregar todas as imagens de Daenerys para o pano de fundo (Carregar pano de
fundo - Selecionar todas as imagens - Abrir)

Spite  Teln e o0 Pl Yoo & opem xR,
4 |4 » Zeljko Kmjajic » Google Drive » REPCZITOR » ARTE » Daenerys w 9] & Search Dasnerys

Organize = New falder =~ g

a' ===== e
s Cpick azcess
Tois W Cesktop
& Downbads #

5| Documents # Dum:lysﬂ.jpy Taenesysjpg Da:nerysﬁ]pg enerysTipa
£ Google Drive #

= Google Drive o
&2 Hy
a D6-2 USONDRI €

! T9IZLAZNI R4 Demerys 1

5

Upioad Backdrop & AMTE -~
wors_goagle_co 3
& OncDre
AppDets
Desktan w  Damenzlijpg o ;
Q File name: | “Deenerys20jpy” “Dasnerysl jpg” "Deenerysdipg” Daenerysdjpy” “Dasnerysdjpg”“Deenerysiyp | | Custom Files (g png®jpg

Passo 7a: Seleccione a imagem Daenerys1 e mude para o separador Code (Cédigo)

= Code & Backirops oy Sounds

Costuma  Daeneryst

i :in.- -] o P 4
Comy sl Deeiet= Fiip Horizamts - Fip Vericsl
&«
: . ® B
Is.n-m_»;z T &]
-

Passo 8a: No grupo Face Detection (Detecao de faces), procure o bloco Add Class (Adicionar
classe), arraste-o e largue-o na area de cédigo e mude o nome da classe de Jarvis para
Daenerys e mude a fonte da cAmara para o palco, como mostra a figura abaixo.
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= Code &' Backdrops

. Face Detection

</

oy Sounds

Motion
. Settings
Locks -
. 1."4 fum on +» video on siage with o
Sound
= Fenl
e L’_I show + bounding box
Ev;"r_=
@ 3] sel delechion threshold o 0.5 »
Contral

. Detection

&= Code oF Backdrops o} Sounds

. Face Detection

Motion
Settings

Looks

Z’J wm on~ vmeoonslagewimo
T_'] show bounding bax

i'] set defeclion threshold fo 0.5 =

. Detection

‘:'J‘ analyse image from  camera

Q

it} o
B ] 4
i o ES
g a £l

el
Varables @ get#faces
® - ession of face 1
essio -
My Blocks G cetewn
- - g
. ) isexpressionofface 1+  happy
Face
Detection

-
s oet xpostion » offace 1+

| - = '
@ oet x v posiion of lefleye v .'

- e

g =sdoimss 1+ = (D o siage

[ Done |

O)(®

:'J addclazss 1+ asi'nm camera ¥

ARTIE

Etapa 9a: Depois de fazer as alteracoes, basta clicar no bloco Adicionar aula para comecar a
treinar. Recebera uma mensagem de "Concluido" e vera a caixa delimitadora no rosto da
Daenerys. O treino com a 1% imagem esta concluido e tera de repetir estes passos para todas

as outras imagens.

& Upload Firmware | (| | (MW | 2%

Sprite | Name x x y

® | B | sz Direction

Backdrops

Tobi
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Passo 10a: Volte ao separador Backdrops e seleccione aimagem Daenerys 2.

[P G{={ls3% e Edt Tuonals  Boara  Commect g¥ | MyProject | Mode B O O .

== Code & Backdrops ) Sounds ~ L &) Upload Firmware | [T (W 2%

Daenerys2
Fil

backdropt . o
252 . . 4] w g
Copy  Faste Delate Flip Horizontal  Flip Vertical

Daanerys1
177 % 155

Daerierys3

164 % 167

3
Dasnerysd @ 21
244 x 244

€
i

Passo 11a: Voltar ao separador Code (Cddigo) e clicar novamente em add class block
(adicionar bloco de classe)

PGl Fle Edit Tuorals  Boad  Comect g¥ | MyProject Mode B O O- .

= Code <F Backdrops o Sounds ~ d &, Upload Firmware p o2

. Face Detection

. Settings %
Pl s - < e @
o v .

:'.] show bounding box | Done |

w
&
a

w set defechion hreshold o 05 »

. Detection

2

analyse image from camera »

O

€] =

Variables gel # faces Sprite | Nams % % ¥

w gel expression of face 1 = ® D Size Direction

F
Ja is expression of face 1 =

Backdops

Detection
(O]
[!: get xposiion v offace 1+
Q

[‘_,’ get x v posiion of lefieye v =

H T . O 0
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Passo 12a: Repetir os passos 10a e 11a para cada uma das imagens (até Daenerys20)

Passo 13a: Agora, carregue todas as imagens de Arya para o backdrop da mesma forma que
fez no Passo 6a

Passo 14a: Seleccione aimagem Aryal

FREEEllG3? File Edt  Tutorials  Board  Comnect G¥ | MyProject B weo BN B O O- .

B &, Upload Firmware | [T (M | 32

- p Pl s N

Passo 15a: Volte ao separador Cédigo e altere (isto é importante porque estamos a formar a
2% classe) o nome da classe de adicdo de Daenerys para Arya. A fonte continua a ser amesma -
do palco. Depois, cliquem nesse bloco para treinar a primeira imagem da classe Arya.

CEGEle? Fie Edit  Tuorials  Boad  cConnect g v BT B O $- .

¥ Code | ¢ Backdiops | ey Sounds Ea & Upload Firmware | [ [M || 34

. Face Detection

& bAoA i,
+ b ST -
Sound -
B E set defection fhreshold fo. 0.5 =
@ Detection
P ﬂ
© ¢ ’ E
Backdrops
£ 4
@ || ®
Tobi
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Passo 16a: Mudar para o separador Backdrops e selecionar aimagem Arya2

Passo 17a: Mudar para o separador Code (Codigo) e clicar em add class block (adicionar bloco
de classe)

Passo 18a: Repita os passos 16a e 17a para cada uma das imagens (até Arya20)

Etapa 1%9a: O modelo esta agora pronto para ser testado. Selecionar o ator Tobi e torna-lo
visivel (mostrar). Definir o tamanho do Tobi para 30% e desloca-lo do centro para o canto.

Passo 20a: Ligue a sua cdmara (se nao tiver uma) e comece a codificar. Ligar o video com 0% de
transparéncia e mostrar a caixa delimitadora. O bloco seguinte € um loop infinito e o Tobi
mostra o resultado do reconhecimento facial com base no resultado do reconhecimento
facial. E um bloco duplo if-else e o Gltimo else case devolve uma cadeia vazia se nio for
reconhecida nenhuma cara.

Etapa 21a: Iniciar o programa. Utilize o seu smartphone com imagens da Daenerys ou da Arya
e aponte-o para a cdmara para ver os resultados. Pode treinar o modelo com as suas proprias

imagens ou com imagens dos seus amigos.
*** Certifica-te de que ndo tiras a fotografia de ninguém sem a sua autorizacao.

['_ lum on = video on stage with o % fransparency

['_ show + bounding box

Fhver

e 2
I_!l analyse image from camera =

Faal = e
L’J do face maiching on  camera

Sprite | Tobi — x| 217

Tow class detecled then Shew | @ | & Size 30 Direction 20

Tobi

class detected _ then
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PROJETO COM RECONHECIMENTO FACIAL

Aqui esta um pequeno projeto que é basicamente um caso de utilizacdo do reconhecimento
facial. Preparamos um modelo treinado de 8 celebridades femininas para que a Teachable
Machine o compare com o seu rosto. Temos Adriana Lima, Emilia Clarke, Gal Gadot, Natalie
Portman, Selena Gomez, Emma Stone, Zoe Saldana, Maisie Williams. Terds de descobrir qual o
rosto da lista que tem mais semelhancas contigo.

Passo 1b: Abra o Scratch GUl em:
https://mitmedialab.github.io/prg-extension-boilerplate/create/ e carregar a extensdo
Teachable Machine.

o TEACHABLE .

MACHINE -

Teachable Machine

Use Google Teachable Machine
models in your Scratch project.

Passo 2b: Primeiro, definimos o tamanho e a posicao do sprite e, em seguida, activamos o
video da camara e definimos a transparéncia para O (ndo transparente). A seguir, utilizamos o
bloco URL do modelo e colamos esta hiperligacao do modelo:
https://teachablemachine.withgoogle.com/models/smuBDQTuY/

sl video transparency to o

TER i =l hitps: ffieachablemachine withgoogle comdmodelsismuBDOTuY/
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Passo 3b: A seguir, vamos utilizar um bloco de tipo de evento que é acionado por
correspondéncia de rosto. E basta acrescentar-lhe um bloco "You look like...".

set size fo @ b

set video iransparency fo o

(T8l = B hitps-/ffeachablemachine withgoogle comimodels/smuBDOTuY/

when model delectz  Adnana «»

VI You ook like Adhiana Lima

Passo 4b: Adicione esta combinacao de blocos para cada celebridade da lista.

set size fo @ %

=t video transparency o o

UER LGSR hitps-/feachablemachine withgoogle comimodels/smuBDOTuY/

38

when model detects  Adriana » when model detects Emilia - when model defects.  Gal » i il delects. | Natalic

L5V “You look like Adriana Lima t-r VBl “vou look like Emilia Clarke PO “ou look like Gal Gadot R ou look like Matalie Poriman

when model detects  Selena : when mode! detects Emma « : when model detects  Zoe w when model detecls Maisie =

=T You look like Selena Gomez E5VB Vou look like Emma Stone VM You look like Zoe Saldana L= vou look like Maisie Viilliams
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Passo 5b: Ligue/ligue a sua camara Web, inicie o codigo e veja quem € o seu par!

Passo 6b: Quer alterar o modelo atual com o seu préprio modelo? Existe um 6timo conjunto
de dados de imagens de celebridades em: https://www.kaggle.com/hereisburak/pins-face-
recognition

Podera ser-lhe pedido que se registe no Kaggle antes de o poder descarregar.

Ou pode recolher imagens manualmente através da pesquisa no Google. Depois de recolher
todas as imagens que pretende - utilize a maquina Teachable em:
https://teachablemachine.withgoogle.com/ para treinar o seu modelo da mesma forma que
fez no cenario Programar o reconhecimento facial no Scratch.

O reconhecimento facial € uma tecnologia capaz de identificar ou verificar um sujeito através
de umaimagem, video ou qualquer elemento audiovisual do seu rosto. Geralmente, esta
identificacao é utilizada para aceder a uma aplicacao, sistema ou servico. Antes de
comecarmos a programar o reconhecimento facial, temos de recolher as fotografias de um
rosto especifico e treinar o modelo. Utilizdmos uma aplicacdo chamada Teachable Machine. A
Teachable Machine é uma ferramenta baseada na Web que torna a criacao de modelos de
aprendizagem automatica rapida, facil e acessivel a todos.

Reparou que este projeto é totalmente baseado na Web e que nao é necessaria a instalacao
de software?

Atualmente, muitos consumidores em todo o mundo interagem regularmente com a
tecnologia de reconhecimento facial.

Principais funcionalidades do reconhecimento facial:

Verificacdo de identidade:

Identificar individuos e aplicar regras especificas com base na categoria em que se inserem,
por exemplo, VIP, visitante registado, lista de bloqueio, empregado ou estudante. Utilizar as
informacoes para melhorar e automatizar processos como (1) controlo de acesso, (2) protecao
de seguranca, (3) saudacdes a clientes ou visitantes e (4) reldgios de ponto de funcionarios.
eKYC e prevencao de spoofing:

Validar a identidade de uma pessoa utilizando uma fotografia ou captura de video em direto
com uma identificacio digitalizada (e verificada). A isto chama-se eKYC (electronic Know Your
Customer) e é amplamente utilizado em BFSI ou casos semelhantes.

Autorizacao:

Identificar se um individuo esta numa base de dados pré-autorizada para (1) levantar dinheiro
de um ATM, (2) aceder a um gabinete médico que contenha medicamentos seguros, ou (3)
desbloquear maquinaria dispendiosa que exija operadores bem treinados.

Segmentacao e analise de clientes:

Para publicidade inteligente, analisar as caracteristicas de uma pessoa que se encontra em
frente a um sinal digital, como o género, a idade e a emocao. “c s
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Medidas de saude:

Confirmar se uma pessoa esta a usar corretamente uma mascara, bem como verificar se ndo tem
febre antes de conceder acesso a um edificio ou restaurante.

Quando olhamos para os mercados verticais, 10 indUstrias destacam-se como estando prontas
paraintegrar o reconhecimento facial e, em muitos casos, ja o estao a adotar:

. Fabrico e armazenamento

. Banca, servicos financeiros e seguros (BFSI)
. Escritérios inteligentes

. Casas e complexos residenciais inteligentes
. Retalho

. Transportes publicos e aeroportos

. Instalacdes de cuidados de saude

. Escolas e universidades

. Hotelaria

. Restaurantes e bares

O O0ONONUT DN WDN P

[ERN
o

CONCLUSAO

O reconhecimento facial é usado em varios sistemas sofisticados,
e é possivel criar exemplos simples em ferramentas como Scratch e PictoBlox.
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Duracdo: 90 le @
L 4

minutos

Plano de aula 5
Tépicos

Detecao e classificacao de
objectos para
principiantes no Scratch

Deteccdo e classificacdo de

objetos para iniciantes no
ObjetiUOS Scratch

Aprender o que é a detecao
e classificacdo de objetos A deteccio e classificacio de objetos tém atraido muita atencio
para principiantes no nas Ultimas décadas.
Scratch No campo da visdao computacional, uma das ddvidas mais comuns
tem a ver com a diferenca entre classificacao de imagens,
deteccao de objetos e segmentacao de imagens.

Resultados Apresentacao do objetivo da aula:
Introdugao a detecgéao e classificacdo de objetos para iniciantes

através de exemplos de diferentes aplicacdes.

Saibao que é adetecaoe
a classificacao de objetos
através de um exemplo Comecemos por perceber o que ¢é a classificagdo de imagens:
simples no Scratch,
Qual é a diferenca entre
detecao de objectos e
classificacao de objetos

Considere a imagem abaixo:
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Vocé o reconhece instantaneamente. E um cachorro. Dé um passo para tras e analise como
vocé chegou a essa conclusao. Foi mostrada uma imagem a vocé e vocé classificou a classe a
qual ela pertencia (um cachorro, neste caso). E é disso que se trata, em poucas palavras, a
Classificacao de Imagens.

Como vocé viu, s6 hd um objeto aqui: um cachorro. Podemos facilmente usar um modelo de
classificacao de imagens e prever que ha um cachorro na imagem fornecida. Mas e se tivermos
um gato e um cachorro em uma unica imagem.

Podemos treinar um classificador multi-réotulo nesse caso. Mas nao saberemos a localizacao de
nenhum animal/objeto na imagem. E ai que a localizacio de imagens entra em cena. Ajuda-nos
aidentificar a localizacao de um Unico objeto na imagem fornecida. Caso tenhamos varios
objetos presentes, contamos entao com o conceito de Deteccao de Objetos.

Podemos prever a localizacao junto com a classe de cada objeto usando OD.

Classification

b LatalEtlon Object Detection

Classification

CAT, DOG, DUCK

Co-funded by the
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Aplicativo com deteccio de objetos

O PictoBlox é atualmente o tinico com capacidade de detecdo de objetos. E uma aplicacdo de
tipo desktop e deve ser instalada primeiro a partir de
https://thestempedia.com/product/pictoblox/download-pictoblox/ (427 Mb)

Passo 1: Apds ainstalacao, carregar a extensao de detecao de objetos

Passo 2: E tem estes blocos disponiveis para codificacao.

. Object Detection

Settings
O
m tum on + video on stage with o

m show * bounding box

m set detection thresholdto 0.5 =

Control

Sensing

Operators

m analyse image from camera »

Object Detection

|dentify objects from image .
‘fariables m get# of objecis

I=
=
=
=
0
@
]
[
1=
©

My Blocks m class + ofobject 1 -
- & = peson v detected?
Object
Detection

m get number of person + deiecled?

Os primeiros 3 blocos sao definicoes do fluxo da cAmara e os outros sao utilizados para anélise
e elaboracao de relatérios.

A situacao da classificacao de objetos é muito melhor, pois temos mais algumas aplicacées para
utilizar (além do PictoBlox)

Makeblock (mBlock) - https://ide.mblock.cc/

Carregue a extensao Cognitive services e encontrara 4 blocos para utilizar no reconhecimento
(classificacao) de objectos.

& recognize Image Recognition ¥ inimage after 1 ¥ secs ¢8b recognize common object in image after 1 ¥ secs

&8b common object recognition result(serial)

@b Image Recognition ¥ recognition result

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union l 2


https://ide.mblock.cc/

=

|'1+er://erosm us-artie.eu

44

L)

RS
3 ®
q ARTIE :..',

O Makeblock também fornece a extensdo de maquina Teachable (que ndo esté relacionada
com o Google), onde pode treinar até 3 classes e utiliza-la para a classificacio de objectos.

Scratch (ML4KIDS) - https://machinelearningforkids.co.uk/scratch3/
Carregar Imagenet extension.

Imagenet
Predict the ohject shown In an image.

Suradnja s
ML for Kids

Estao disponiveis 3 blocos. Utilize-os em combinacao com a extensao de detecao de video para
ligar/desligar o video da cAmara e definir a transparéncia. Foi treinado para reconhecer

fotografias de mil objectos comuns. O modelo de aprendizagem automatica € baseado no
MobileNet (um modelo de aprendizagem automatica concebido para dispositivos mdveis, pelo
gue ndo necessita de muita poténcia de computacio). A lista completa de objectos esta
disponivel https://storage.googleapis.com/download.tensorflow.org/data/ImageNetLabels.txt

recognise image (label) Is the machine leaming model readytfouse + ? background =

Scratch (MITMEDIALAB) - https:/mitmedialab.github.io/prg-extension-boilerplate/create/
Carregar Teachable machine extension

ﬂ TEACHABLE ﬂ

MACHINE-

Teachable Machine

Use Google Teachable Machine
models in your Scratch project.

Co-funded by the
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Utilize estes blocos em combinacao com a maquina Google Teachable.

- LWL Paste URL Herel when model detects Class 1 »
: set video fransparency to @ model prediction predictionis Class 1 =

Stretch3 (github.io) - https://stretch3.github.io/
Carregue as extensdes ML2Scratch, TM2Scratch e ImageClassifier2Scratch para usar muitos
blocos para classificacao e treinamento de objetosg

L ] ] ot
. s T @
oS > T

v g LA o
RN W P
ML) 2] |
X .
a4 e
o L
\"X L
E“.*d f
(o]
~ e [al

(o]

ML2Scratch TM2Scratch ImageClassifier2Scratch
ML2Scratch Blocks. BiEgrEF=FEztE4£ 5. Image Classifier Blocks.
Potrebno Suradnja s Pofrebno Suradnja s Potrebno Suradnja s
= champierre = Tsukurusha, - champierre

Yengawalab and L

Google

ML2Scratch blocks

Ed trainfabal 1 I irain =bel 1 W train label 3 train label 4 = tainlabelﬂ

Tl (Y swce=rc @

counts of label 1 E counts of label 2 ¥ counts oflabel 3 BN  counts of label 4 counts of label 5
otnt ofiahel E counts of label 7 % counts oflabel 6 counts of label 0 E% counts of lahel 10

m"f'ﬂmo [ resetlsbel: all = rEetId:!el:o ¥ downicad leaming dats upload leaming data
tum dlassification  off - Label oncaevery 1 = seconds (it ] Leam/Classify webcam =+ image
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TM2Scratch blocks

‘ when received image label:  any *

@ imsge sy v deteced @) tumcissicaton off = @) lsbeionceevery 1> seconds

. confidence of image  « ‘ image label confidence threshaild

S

. s ERe e By e S S hitps:iieachablemachine.withgoogle.commodeis/smuBDQTUY

ImageClassifier2Scratch blocks

e ——
o EEEEEEE

Teachable machine (Google) - https://teachablemachine.withgoogle.com/

Esta aplicacao é utilizada para treinar o seu modelo e utiliza-lo para o reconhecimento de
objectos em combinacao com as extensoes Teachable machine disponiveis em PictoBlox,
Scratch (MITMEDIALAB) e Stretch3

Teachable Machine (TEUS I Got Started |

How do l use it?

Class 1 l I ‘ MYPRIOJECT —
. TRAINMODEL AR .
Class 2 6@ ﬁ ﬁ @ . i

1 Gather 2 Train 3 Export
Gather and group your examples Traln your modal, then instantly test Export your madel for your projects:
inte classes, or categories, that you it out to see whether it can correctly sites, apps. and more. You can
want the camputer te learn. elassify new examples. download your model or hest it
online for free.
Video: Gather samplas & Vidss: Train your mods! ©

Video: Export your modal &

Caso de utilizacao para detecao de objetos - caneta ou marcador.

A maquina programavel é utilizada para formar 2 classes. A ligacao de um modelo ja testado é:
https://teachablemachine.withgoogle.com/models/FdAWnOCA2a/

As extensoes utilizadas no PictoBlox sao a detecao de objectos e a aprendizagem automatica.
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A deteccao e classificacao de objetos sao duas tarefas principais para a compreensao de
imagens. O reconhecimento de objetos em uma imagem requer a combinacao de muitos sinais
diferentes dos dados brutos da imagem. Dois tipos de informacao sao frequentemente usados:
a aparéncialocal que descreve o objeto em si e a representacao global que captura a
informacao especifica da imagem. Esses dois tipos de informacdes sao frequentemente usados

=

9 em duas tarefas: deteccao e classificacao de objetos.
2
o
2 Classificacdo
% A classificacao é uma tarefa de aprendizado de maquina para determinar quais objetos estao
L em uma imagem ou video. Refere-se ao treinamento de modelos de aprendizado de maquina
% para reconhecer quais classes (objetos) estao presentes. A classificacdo é util no nivel sim-nao
- para decidir se uma imagem contém um objeto/anomalia ou nao.
Uma tarefa separada da classificacao é a localizacao ou determinacao da posicao dos objetos
classificados na imagem ou video.
I~
=<

8
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Deteccdo de objetos

A deteccao de objetos combina classificacao e
localizacao para determinar quais objetos estao
na imagem ou video e especificar onde eles
estao naimagem. Aplica classificacao a objetos
distintos e usa caixas delimitadoras. A deteccao
de objetos é util para identificar objetos em
uma imagem ou video. Os casos de uso para
deteccao de objetos incluem deteccao facial
com qualquer andlise pbés-deteccao, por
exemplo, deteccao de expressao, estimativa de
idade ou deteccao de sonoléncia. Existem
muitas aplicacoes de deteccao de objetos em
tempo real para gerenciamento de trafego,
como sistemas de deteccao de veiculos
baseados em cenas de trafego.

Conforme descrito acima, as abordagens mais
populares para visao computacional sdo
classificacao e deteccao de objetos para
identificar objetos presentes em umaimagem e

especificar sua posicao.

CONCLUSAO

A deteccéo e classificacao de objetos sdo duas tarefas principais para analise de imagens.
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Duracao: 90
minutos

Tépicos

Programando deteccao
de objetos no Scratch

Objetivos
Para aprender a programar

a deteccao de objetos com
exemplos carregados

Resultados

Saber como escrever um
programa para deteccao
de objetos usando Scratch

s,

Plano de aula 6

Programando a deteccdo de objetos
em Scratch

Para entender a deteccdo de objetos, vamos revisar o que
aprendemos até agora.

O que é deteccdo de objetos?

Como funciona a deteccdo de objetos?

A deteccao de objetos é uma técnica de visao computacional
cujo objetivo é identificar e localizar objetos dentro de uma
imagem ou video. Especificamente, a deteccao de objetos
desenha caixas delimitadoras em torno desses objetos
detectados, o que nos permite localizar onde esses objetos
estdo (ou como eles se movem) em uma determinada cena.
Antes de comecarmos a programar a deteccao de objetos,
devemos coletar fotos de rostos especificos e treinar o
modelo. Usaremos um aplicativo chamado Teachable Machine.
Teachable Machine é uma ferramenta baseada na web que
torna a criacao de modelos de aprendizado de maquina rapida,
facil e acessivel a todos

Anuncio do objetivo da aula:
Compreender o software de detecgcéo de objetos e seu uso
por meio de exemplos.

Co-funded by the
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TAREFA: E um gato ou um cachorro?
Crie um modelo e um programa que detectara se um gato ou um cachorro esta no fluxo da
camera

APLICATIVO BASEADO NA WEB (sem instalacao de software)

Etapa 1: abra seu navegador, selecione e baixe imagens em: https://bit.ly/cats-image-dataset
Serd usado para treinar a Classe 1

Etapa 2: abra seu navegador, selecione e baixe imagens em: https://bit.ly/dogs-image-dataset
Serd usado para treinar a Classe 2

Etapa 3: Abra seu navegador e acesse: https://teachablemachine.withgoogle.com/

Passo 4: Clique em Comecar.

Passo 5: Escolha o projeto de imagem

Etapa 6: escolha o modelo de imagem padrao

Etapa 7: altere o nome da Classe 1 para gato e da Classe 2 para cachorro. Faca upload de

imagens de gatos para arquivos de gatos e imagens de caes para arquivos de caes, conforme

mostrado na imagem abaixo

ecat . € open %

& “ 4 & ZeljbaKmjsjc + GoogleDrive » REPOZITORL + ARTE + dogs v o S Search dogs

z I - m E . E L e
E =2 - ﬂ

233 Image Samples

WiCekop
& Cownloads #
[Z Documents #

] & ABTIE B3F
Choose images from your files, e 90,7493 dﬂs*lw dogSpg
or drag & drop here =
www_goagle_co
& Orelline Y 1‘
& AapDats ‘ e J
Impert Images from Desktop dog 15jpg deglfipg dog.\7jpg
Geogla Drive |5 Dacuments |
& Pictures ‘
Brivici &-potta f
ﬁ E s . 5 d
K docdpg dog.liypg dogddjpg
& misPe
Py B 30 Otjects

X

fdd Image Samples:

& GoogleDrive #
= Gongle Drive #
<1 Hit *

w09 ZLAZNI RACH

dag. hp! dogdjog

nng.al‘pg dng:\]pg aogs,pg dng? | |Piilagodene detateke "z pr

coe
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Passo 8: Treine o seu modelo. Ndo altere os separadores do browser durante o processo de
treino.

cat o

233 Image Samples

o &
Wiobcam  Upisad |
> |

dog i |
|
Fila o 255 Image Samples I,
.| Training
i | F 5 Preview T Export Modsl
Chooss imagas o your e, Egu! [ —
or drag & drop hare 3 —
._J’ Pregaring tradning data, You rmust traln o model on the left
J bafore you can praview It hers,
& ¥ ! Advancad v
knpart Images from -
Google Drive

Fa- 5

imagas will bs cropped ta square

EreRa
L4 AF L

& Aa

Passo 9: Exporte o seu modelo. Na janela emergente, escolha carregar o modelo para a nuvem
(aterceira opcdo é Carregar o meu modelo) e a Google alojara os seus dados gratuitamente.

1
Export your model to use it in projects. X
Tensorflow.js @ Tensorflow @ Tensorflow Lite G)
Export your model:
(® Upload (shareable link)  (O) Download @ Upload my model
Your sharable link:
https://teachablemachine .withgoogle.com/models/[...]
When you upload your model, Teachable Machine hosts it at this link for free. (FAQ: Who can use my model?)
Code snippets to use your model:
Javascript PS.js Contribute on Github 0
Learn more about how to use the code snippet on github.
<div>Teachable Machine Image Model</div> C"F"YLD
<button type="button" onclick="init()">Start</button>
<div id="webcam-container"></div>
<div id="label-container"></div>
<script sre="https://edn. jsdelivr.net/npm/@tensorflow/tfjs@1.3.1/dist/tf.min.js"></script>
<script src="https://cdn. jsdelivr.net/npm/@teachablemachine/image®@.8/dist/teachablemachine-
image.min.js"=</script>
<script type="text/javascript">
// More API functions here:
// https://github. com/googlecreativelab/teachablemachine-community/tree/master/1ibraries/inage
/7 the 1ink to your model provided by Teachable Machine export panel &
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Passo 10: Copie a hiperligacao indicada no campo de texto abaixo - este € o URL do seu modelo.

No meu caso, era https://teachablemachine.withgoogle.com/models/gs4NT1mgE/
@ Upload (shareable link) O Download & Update my cloud model

Your sharable link:

https://teachablemachine.withgoogle.com/models/gs4NT ImgE/ Copy LEJ

When you upload your model, Teachable Machine hosts it at this link for free. (FAQ: Who can use my model?)

v Your cloud model is up to date.

Passo 11: O seu modelo esta pronto a ser utilizado
PICTOBLOX (aplicacao de ambiente de trabalho):

Passo 1a: Descarregar e instalar o PictoBlox, pois é atualmente o Unico com capacidade de
detecdo de objectos. E uma aplicacdo de ambiente de trabalho e deve ser instalada primeiro a
partir de https://thestempedia.com/product/pictoblox/download-pictoblox/ (427 Mb)

Passo 2a: Carregue as extensdes Object Detection and Machine Learning.

Object Detection Machine Learning
Identify objects from image Classify Image & Pose using TM

Passo 3a: Seleccione o grupo Aprendizagem automatica e escolha "Carregar um modelo". Cole
a ligacdo do modelo da maquina de aprendizagem (abaixo):
https://teachablemachine.withgoogle.com/models/gs4NT1mgE/ e clique em Carregar modelo

© Hep Load Teachable Machine Model

ablemachine.withgoogle.com/models/gs4NT1mgE/ E

Model Type: JRILELEE Pose

Load Model
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Passo 4a: Vamos fazer a classificacdo e a detecdo de objectos simultaneamente. Primeiro,
temos de iniciar o programa, redimensionar e mover o ator Tobi no canto inferior esquerdo. Os
blocos seguintes da extensdao Aprendizagem Automatica sado utilizados para ligar o video e
abrir a janela de reconhecimento. Utilize o video invertido no palco com transparéncia O se o
seu video estiver invertido.

wox € - €D

ﬁ fm on - videaon!ﬁagevdﬂio’ﬂmpa'm

Passo 5a: A partir da extensao Object Detection (Detecdo de objectos), utilize o bloco Show
Bounding Box (Mostrar caixa delimitadora) para mostrar a posicdo de um objeto no fluxo de
video e adicione um bloco de loop infinito

Passo 6a: Criar 3 varidveis: gato, cdo e limiar. Mostrar o gato e o cdo no palco, marcando-os.
Deixe o limiar desmarcado.

Variables

Make a Vanable
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Passo 7a: Primeiro, insira o bloco de limiar definido para 0,97 antes do ciclo para sempre. Esta é
a parte principal em que analisamos primeiro a imagem da cAmara e armazenamos a conflanca

dos valores de classe em variaveis.

ﬁ analyse image from camera »

sel cal+ o l;'*; gﬂtr.ﬂnfm‘enuenfciass@ﬁ'm web camera =

sef dog+* Io ﬁu getmﬁdmu&ufdass@ﬁ'm web camera «

Passo 8a: E seguido de um bloco duplo if-then-else e de 2 blocos de detetor de classes seguidos
de "gato" ou "cao". Se nada for detectado, o texto do baldo de didlogo é "Nao tenho a certeza".
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set cat * io ﬁ getmnﬁdmu:nfdass@ﬁ'om web camera «

sei dog+ o ﬁ‘-l getcnnﬁdenn&nfciass@ﬁ'om webh camera =

Mot sure

Passo 9a: Inicie o programa e teste-o no seu cao ou gato. Se nao tiver nenhum perto de si, 0
Google Images esta aqui, basta procurar imagens de caes/gatos e apontar a sua camara
Web para o ecra com os resultados. Vera as caixas delimitadoras dos objectos detectados.
Tenta baixar ou aumentar o valor do limiar ou tenta confundir o algoritmo de detecao com
algumas imagens especificas de racas de caes ou gatos.
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Connect ." My Project B

we TN B o o @

I ] &, Upload Firmware || [T} [® | 54

Recognition Window

m

msT
ot i ok
{2l 2 s swannitoeads

m o

dog

st calv fo & ge«nnnﬁdermnfdass@rmm web camera ¥

sef dog= B @ getconfidence of class @ fom web camera =

Entao, o que exatamente é deteccao de objetos?

Para responder a essa pergunta, vamos comecar com a classificacao das imagens. Nesta tarefa
temos uma imagem e queremos atribui-la a uma de muitas categorias diferentes (por exemplo,
carro, cdo, gato, humano,...), entdo basicamente queremos responder a pergunta “O que ha nesta
imagem?” . Observe que uma imagem possui apenas uma categoria atribuida a ela. Em palavras
simples, a deteccao de objetos é um tipo de técnica de classificacao de imagens e, além de
classificar, essa técnica também identifica a localizacao das instancias do objeto a partir de um
grande numero de categorias predefinidas em imagens naturais.

CONCLUSAO

A deteccao de objetos é uma técnica de classificacao de imagens e, além de classificar, essa
técnica também identifica a posicao de um objeto encontrado a partir de um grande nimero de
categorias predefinidas.
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Plano de aula 7

Duracao: 90
minutos

Projeto de classificacao de
T6picos objetos

Interpretacao dos

resultados do O que é deteccdo de objetos?

procedimento de Como funciona a deteccdo de objetos?

classificacao de objetos

Apresentagao do objetivo da aula:
Objetiuos Compreender o procedimento de classificacdo de objetos e a
sua utilizacao através de projetos praticos.

Utilizacao praticada
classificacao de objetos

Resu[tados Passo 1: Ligar acamara Web

Passo 2: Abrir o scratch e adicionar a extensao "ML2SCRATCH"

Explorar as possibilidades
de extensao da

L T
. ’ . B A4 b - o]
aprendizagem automatica ; R T
no scratch SE st I“‘
: » 4 e # LI '.J
- > X s L
& -

ML2Scratch
ML2Scratch Blocks

Requires Collaboration with

- champierre
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Passo 3: Limpar a drea de trabalho e apontar a webcam para uma area vazia, mover o ator do gato para

o canto, como mostrado

L] m m

Passo 4: No grupo ML2SCRATCH, selecionar um bloco de etiquetas 1 e outro de etiquetas 2 e coloca-

lo numa area de programacao e verificar as contagens das etiquetas 1 e 2, como indicado

f

@~ File Edit @ Tutormls | Scratch Project

>
N
o \ S r "r
= = Code o Costumes | ) Sounds ‘ . . o m =
A &
O @  ML2Scratch o ML2Scratch: counts of label 1 (I
' |
Mation fe i
“3” | ML2Scratch: counts of label 2 (D
® train labed 1 rain fabel 1 train label 2 &
E Looks
(%}
trai label 2
o e rain
sun
QL
~ E train label 3
_.9_ vents
= @
< Control train label 4 v
Sensing g ftrain label o
o
Variables
. when received label:  any v
S
My Blocks Sprite | Liki - 191 1 v i
when received label: o
ML2Scratch Size 100 Direction 80
counts of label 1
Backdrops
(= =] counts of label 2 !

counts of label 3
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Passo 5: Preparar dois grupos de objetos para a aprendizagem automatica. No nosso caso, serao

utilizados pincéis e canetas para treinar as etiquetas

Passo 6: Coloque o primeiro objeto do primeiro grupo na area para a qual a webcam esta apontada e
clique no bloco "train label 1" (treinar etiqueta 1) - sera notificado para aguardar um pouco, como

mostrado, e a contagem de etiquetas mudara para 1

@ » File Edit ‘@ Tutorials L“W; 4 Thefirst training will take 2 while, so do not click again and again.

= Code & Costumes | ) Sounds |

@  wL2Scratch

Mation

@ train labei 1 rain label 1 [ frain label 2 s
Logks

train label 2

Sound

frain label 3
Events o

Gontrol frain label 4 =
Sensg wain tabel )
figet
Variables

. when received lapel  any

=

Etapa 7: Obter cerca de 10 imagens de cada objeto com formas e colocacoes.

Nao se esqueca de aplicar a etiqueta correcta, ndo misture os objetos e as etiquetas.

@~ Fie Edit @ Tutorials Scratch Project

&= Code & Costumes | @ Sounds ) 1 M X

ML2Scratch

. frain labei 1 frain label 1 [ irain label 2
Laoks

train label 2

h’r’rp://erosm us-artie.eu
@

® rain label 3

Control train label 4 =

Senng wain tabel ()

Or tors.

=

Variables

a wihen received label:  any v
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Passo 8: Agora escolhe dois blocos quando receberes a etiqueta: qualquer e muda qualquer para 1 no

primeiro e muda qualquer para 2 no segundo bloco, como mostrado

@~ File Edt @ Tuorials  Scratch Project

= Code & Costumes | & Sounds ‘

~ ML2Scratch: counts of label 1

counts of abel 4 S | ML2Scratch: counts of label 2
Iy  train fabel 1 train label 2 = ’ g
1L

(1% counts of label 5

n
i@
| =l

g
g
5

r
o
-3
@

w
&
g
a

[  counts of label

@

counts of label 7

m
o
&
-2

counts of kabel
when received label 1w

@ counts of kabel 9
Sensing
. counts of abel 10
Oparators
@ counts of abel o
Variables
resellabel  afl v
& Stage
oy ety Sprite | Liki © x aE Ty am
et label o :
oxet when received label. 2 =
ML2Scratch show | @ | B size 100 Directior 80

Passo 9: No grupo Look (Olhar), selecionar dois blocos "Hello! for 2 seconds" e mudar Hello! para

caneta no primeiro bloco e mudar Hello! para pincel no segundo bloco, como se mostra.

when received label: 1 =

say @ for o Seconds
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Passo 10: Coloque aleatoriamente objetos de dois grupos na area de visao da caAmara e observe o
gue esta a acontecer. Esta a funcionar? O que acontece quando nenhum objeto é colocado? Como

resolver o problema da secretéria vazia?

Passo 11: Solucao: Utiliza a terceira etiqueta, treina-a numa secretdria vazia e adiciona a etiqueta

guando recebida 3 blocos com a indicacao de secretdria vazia durante 2 segundos, como mostrado

@~ Filo Edt @ Tutorials Scratch Project

&= Code & Costumes & Sounds e olm sz
[Vl Ky counts of label 3 — - T -
. [ ML2Scratch: counts of label 1 " i
e w5 - ‘ Bk

Motion £ —
counts of label 4 p =3 ML2Scratch: counts of la
® train label 1 [§ frainiabel 2 o
Cooks, counts of kabel 5
Sound counts of label 6
frain label 3
Events. counts of label 7
. counts of label 3
Cantrol
. when received label. 1 w
counts of label 9
Sensing - say @ for e seconds
@ counts of tabel 10
Operators
® counts of label o
[ 2+
St when received labek:
sttt 1~ or QD) o @ s
My Blocks
weattaet )

ML2Seratch
when recaived label 3 =

downioad leaming data
m o o

[I8  upload leaming data

Passo 12: Discuta a exatidao da previsao. Tente treinar mais cada etiqueta e compare-a com os

resultados anteriores. A precisao melhora?

Passo 13: Utilize mais grupos de objetos para calcular mais rétulos. Descarregue e carregue a sua
dana treinada com os blocos descarregar dados de aprendizagem e carregar dados de

aprendizagem (basta clicar no bloco para guardar ou carregar o ficheiro .json)
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[ \whoad icaming datn
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[N temwdeo o -

Em palavras simples, classificacao de imagens é uma técnica usada para classificar ou prever a
classe de um objeto especifico em uma imagem. O principal objetivo desta técnica é identificar
com precisao as caracteristicas de uma imagem.

=

Em geral, as técnicas de classificacao de imagens podem ser categorizadas como paramétricas
e nao paramétricas ou supervisionadas e nao supervisionadas, bem como classificadores
rigidos e suaves. Para classificacao supervisionada, esta técnica fornece resultados com base
no limite de decisao criado, que depende principalmente das entradas e saidas fornecidas
durante o treinamento do modelo. Mas, no caso de classificacdo ndo supervisionada, a técnica
fornece o resultado com base na analise do préprio conjunto de dados de entrada; os recursos
nao sao alimentados diretamente aos modelos. As principais etapas envolvidas nas técnicas de
classificacao de imagens sao determinar um sistema de classificacdo adequado, extracao de
caracteristicas, selecao de boas amostras de treinamento, pré-processamento de imagens e
selecao do método de classificacao apropriado, processamento pds-classificacado e, finalmente,
avaliacao da precisao geral. Nesta técnica, as entradas sao geralmente umaimagem de um
objeto especifico e as saidas sao as classes previstas que definem e correspondem aos objetos
de entrada.

h’r’rp://erctsm us-artie.eu

CONCLUSAO

A classificacdo de imagens é uma técnica usada para classificar ou prever a classe de um
determinado do objeto naimagem. O principal objetivo desta técnica é identificar
com precisdo as caracteristicas de umaimagem.
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Duracao: 90
minutos

Topicos

Reconhecimento e
geracao de voz para
principiantes em Scratch

Objetivos

Reconhecer a geracao de
vOz para principiantes no
Scratch

Resultados

Compreender o
reconhecimento e a
geracaode falacoma
ajuda de um exemplo
simples no Scratch.
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Plano de aula 8

Reconhecimento e geracao de voz para
principiantes em Scratch

Introducio ao reconhecimento de fala

O reconhecimento da fala é a capacidade de traduzir um ditado ou
uma palavra falada em texto. E também conhecido por Speech-to-
Text (STT) e Voice Recognition (reconhecimento de voz).

E conseguido através de determinados passos e o software
responsavel por ele é conhecido como "Sistema de
Reconhecimento de Fala". Os sistemas de SR sao geralmente
implementados sob a forma de software de ditado e assistentes
inteligentes em computadores pessoais, smartphones, navegadores
Web e muitos outros dispositivos.

Introducao a geracao de fala

A geracdo ou sintese de fala (também abreviada como TTS, Text-to-
Speech), ao contrario do reconhecimento de fala, ndo é uma
tecnologia que explora a voz, mas sim que a produz. As vozes
sintéticas sao geralmente a fase final do processo e estao a tornar-
se cada vez mais democraticas porque sao importantes na
experiéncia global da "voz".

Definir o objetivo da aula:
Introducao ao reconhecimento e geracao de fala para principiantes,
usando um exemplo de um programa simples em Makeblock.
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Text to Speech

Apliacoes

Scratch (MIT) ® v D
https://scratch.mit.edu/projects/editor/

Apenas a extensao Text-to-Speech esta disponivel ® cctwicelo alo =
(3 blocos)

’ set language to  English =

/77777777

Speech to Text
Scratch (ML4KIDS)

https://machinelearningforkids.co.uk/scratch3/
Estao disponiveis extensodes de conversao de texto em
voz (3 blocos) e de conversao de texto em voz (3 blocos)

listen and wait

.7

O

\!Jspeech

Text to Speech

'. setvoiceto  alto +

’ sel language to  English

| |
g
&

/17777777

Makeblock - https://ide.mblock.cc/
Conversao de texto em fala (3 blocos), servicos cognitivos (3 blocos relacionados com a
conversao de texto em fala)

L speak ¢85 recognize speech in  Mandarin(simplified) * for 2 ® secs
P etvoiceto alto v &Rb set speech recognition result to  hide ¥ punctuation marks

® etlanguageto Arabic v b text recognition result
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*BONUS
O Makeblock também inclui blocos para reconhecimento de linguagem e anadlise de
sentimentos de texto

o REL B CN STV RSN EN Tl Help more people enjoy creating while having fu n]

C N QA EUE el Cognitive Services
dfb language recognition result

A andlise de sentimentos é o processo de detecao de sentimentos positivos ou negativos no
texto. E frequentemente utilizada pelas empresas para detetar sentimentos em dados sociais,
avaliar a reputacdo da marca e compreender os clientes. Os modelos de andlise de
sentimentos centram-se na polaridade (positivo, negativo, neutro), mas também nos
sentimentos e emocodes (zangado, feliz, triste, etc.), na urgéncia (urgente, ndo urgente) e até
nas intencoes (interessado vs. ndo interessado).

Saiba mais sobre a analise de sentimentos: https://monkeylearn.com/sentiment-analysis/

Parailustrar isto, vamos dar um exemplo com o Makeblock.

Passo 1: Abrir a pagina do Makeblock: https://ide.mblock.cc/

Passo 2: Adicionar extensoes: Servicos cognitivos e Texto para discurso
Passo 3: Marque para apresentar os seguintes blocos de tipo de repérter:
v resultado do reconhecimento de fala

v resultado do reconhecimento da lingua

v resultado da anadlise de sentimentos

Step 4: Use speech recognition result in recognize language and analyse text sentiment
blocks

Step 5: Use this sequence of blocks
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8L recognize speechin Englishe for 2 v secs
dfb recognize language: @b speech recognition result

analyze English » textsentiment ¢fY speech recognition result

set voice to tenor ¥

» set language to English v

if ¢5b sentiment analysis result = (UEELOG then

o s This is not good

¢8b sentiment analysis result | = [leEI00: then

o = @ This is good

Passo 6: Ligue o microfone e os altifalantes, inicie o cédigo e diga "l am happy"

(verd ajanela pop-up a gravar a sua voz durante 2 segundos - se precisar de mais, aumente o
valor em reconhecer discurso em inglés para 3 segundos (ou mais). Ird ouvir "Isto é bom" ou
"Isto ndo é bom", dependendo dos resultados da andlise de sentimentos.

makeblock | mBlock ®. & File | Untitlied @ sa

<& speech recognition result [ELIEHT
<& [anguage recognition result [Z5]0)]

& sentiment analysis result

ra
(]

(m]a] = 00
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Passo 7: Recomecar o codigo, dizer outra coisa e esperar pelos resultados da andlise de
sentimentos.

Principios basicos do reconhecimento de fala

A unidade mais pequena da linguagem falada é conhecida como fonema. A lingua inglesa contém
aproximadamente 44 fonemas que representam todas as vogais e consoantes que utilizamos na
fala. Podemos dar o exemplo de uma palavra tipica como moon, que pode ser dividida em trés
fonemas: m, ue, n.

Para interpretar o discurso, temos de ter uma forma de identificar os componentes das palavras
faladas e os fonemas que actuam como marcadores de identificacdo dentro de um discurso. Deve
ser utilizado um algoritmo para interpretar o discurso. O modelo oculto de Markov é um modelo
matematico utilizado para o fazer. Para criar um motor de reconhecimento de fala, é criadauma
grande base de dados de modelos para corresponder a cada fonema.

Saiba mais: https.//www.ibm.com/cloud/learn/speech-recognition

Principios basicos da geracao de fala

Ao contrario dos sistemas de reconhecimento de voz que utilizam fonemas (as unidades mais
pequenas de som) para cortar frases, o TTS baseia-se nos chamados grafemas: as letras e grupos
de letras que transcrevem um fonema. Isto significa que o recurso basico nao é o som, mas o
texto. Isto é normalmente feito em duas etapas.

Na primeira, o texto é dividido em frases e palavras (os nossos famosos grafemas) e sdo atribuidas
transcricoes fonéticas, a pronuncia, a todos estes grupos. Uma vez identificados os diferentes
grupos de texto/fonética, a segunda etapa consiste em converter estas representacoes
linguisticas em som. Por outras palavras, ler estas indicacoes para produzir uma voz que leia a
informacao.

Experimente o TTS em linha: https.//www.readspeaker.com/

O reconhecimento da fala é a capacidade de traduzir um ditado ou uma palavra falada em texto.
Também é conhecido como Speech-to-Text e reconhecimento de voz. E conseguido seguindo
certos passos e o software responsavel por ele é conhecido como "Sistema de reconhecimento de
fala". Os sistemas de reconhecimento de voz sdo normalmente implementados sob a forma de
software de ditado e assistentes inteligentes em computadores pessoais, smartphones,
navegadores Web e muitos outros dispositivos.

CONCLUSAO

HHp://erosm us-artie.eu

O reconhecimento de fala é a capacidade de traduzir o ditado ou a palavra falada em texto. A

geracao de fala é uma tecnologia que cria uma voz.
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Duracao: 90
minutos

Tépicos
Programar o

reconhecimento de voz no
Scratch

Objetivos
Aprender a programar o
reconhecimento de voz
com exemplos carregados

Resultados

Saber escrever um
programa de geracao de
fala utilizando o Scratch

s,

Plano de aula ¢

Programar o reconhecimento de voz
no scratch

Pergunte aos alunos o que é o reconhecimento de voz?

Pergunte aos alunos o que é o SIRI e o Google NOW?

Conhecem algum outro sistema de reconhecimento de fala?

Nos ultimos anos, a tecnologia de reconhecimento de voz tem vindo a
generalizar-se cada vez mais. Esta tecnologia é frequentemente
utilizada por empresas e individuos devido aos iniimeros beneficios
que traz.

"Hey, Siri", "OK Google", etc. - O reconhecimento de voz, muitas vezes
conhecido como tecnologia de reconhecimento de voz, ndo é um
conceito novo (SRT). Refere-se a um tipo de tecnologia que pode
transformar palavras faladas em formas legiveis por maquinas. Agora,
pode comunicar com os seus dispositivos e fazer com que estes atuem
de acordo com as suas ordens, tal como nos contos de ficcao cientifica.
Uma vez que a maioria das tecnologias de reconhecimento de voz tem
uma taxa de precisao superior a 95%, nao é de admirar que as
estatisticas mais recentes de pesquisa por voz revelam que quase 50%
de todas as pesquisas em 2022 serdo efectuadas por voz.

Definicao do objetivo da aula:
Introducao a um programa de reconhecimento de falae a sua
utilizacao, utilizando o exemplo de um programa.

Co-funded by the
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Se quisermos trabalhar com o reconhecimento de voz, existem extensoes disponiveis nas
aplicacoes Scratch e Makeblock.

SCRATCH (ML4KIDS):
Passo 1: Abra o seu navegador Web Chrome e va para:
https://machinelearningforkids.co.uk/scratch3/

Passo 2: Carregue a extensao Speech to Text

Speech to Text
(Google Chrome browsers only)

Collaboration with
ML for Kids

Passo 3: Vera um novo grupo na paleta de blocos chamado "Speech to Text" e 3 novos blocos

@~ File Edit  Project templates

= Code & Costumes of» Sounds

. Speech to Text

Motion

o
Looks
U

coms | I

Passo 4: O bloco "Ouvir e esperar" comeca a ouvir e a processar as palavras faladas.

. listen and wait
L4
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Passo 5: Os resultados do reconhecimento de voz sdo apresentados no bloco do relator de voz.
Verifique se pretende que o resultado do reconhecimento de voz seja apresentado no palco .

Passo 6: O ultimo bloco é o bloco de ativacdo de eventos. Este bloco espera pela palavraem
baldo branco, como "algo" neste exemplo, e depois executa a sequéncia de blocos que lhe esta
associada.

-~

Passo 7: Vamos entdo fazer um programa simples de ouvir e dizer. Tudo o que tens de fazer é
colocar, ouvir e esperar num ciclo com o bloco say para veres o reconhecimento de voz em

acao.

Passo 8: Também podes esperar por uma ou mais palavras especificas para ativar o(s) evento(s).

Por exemplo, este jogo de esconder e mostrar.
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MAKEBLOCK

Passo 1a: Abra o seu navegador Web e aceda a:
https://ide.mblock.cc/

Cognitive Services

Passo 2a: Carregar a extensao Sprite dos Servigos Cognitivos ———— ] |

The cognitive services AP| allows
users to add other features, for

instance, Video, Speech, Language..

+ Add

Passo 3a: Ha muitos blocos neste grupo, mas apenas alguns estao relacionados com o
reconhecimento de voz.

d5b recognize speechin Mandarin(simplified) ¥ for 2 v secs

&b set speech recognition result to  hide ¥  punctuation marks

¢f speech recognition result

Passo 4a: Reconhecer a fala em <lingua> durante <x> segundos O bloco inicia o
reconhecimento de fala durante varios segundos. A janela pop-up RECONHECIMENTO

aparecera e verad uma forma de onda ao falar.
é5b recognize speechin Englishv for 2 v secs

Passo 5a: Os resultados do reconhecimento de fala sdo exibidos no bloco de resultados do
reconhecimento de fala. Verifique se pretende que o resultado do reconhecimento de voz seja
apresentado no palco.

makeblock | mBlock @, & File | Untitled B Save Publish

@ speech recognition result [

. @§b recognize speech in English ¥
Motion

. é8b  set speech recognition result to
Looks
. a &b speech recognition result

Passo 6a: o ultimo bloco mostra ou esconde os sinais de pontuacao do resultado do
reconhecimento de voz

Co-funded by the
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dib  set speech recognition result to  hide ¥  punctuation marks

Passo 7a: Vamos fazer um programa simples de ouvir e dizer no Makeblock. Veras que é muito
semelhante a versao Scratch.

when clicked
forever

¢fb recognize speechin English ¥ for 2 ¥ secs

wait o seconds

say ¢fb speech recognition result  for a seconds

A tecnologia de reconhecimento de voz faz agora parte da nossa vida quotidiana, embora ainda
se limite a pedidos simples. Com o progresso da tecnologia, os investigadores poderao
desenvolver sistemas mais sofisticados que interpretam o discurso conversacional. Um dia, sera
possivel conversar com o computador da mesma forma que se conversa com um ser humano, e
ele respondera com respostas racionais. A tecnologia de processamento de sinais tornara tudo
isto possivel. A procura de profissionais neste sector estd a aumentar e muitas organizacées
estdo a procura de pessoas brilhantes para se juntarem a elas. Muitas das novas e poderosas
tecnologias e formas de comunicacao dependem do processamento, interpretacao e
compreensao dos sinais de voz. Considerando as tendéncias atuais, o reconhecimento da fala
continuara a ser um subconjunto do processamento de sinais em rapido crescimento nos

proximos anos... CONCLUSA__O

A tecnologia de reconhecimento de fala permite a comunicacao de voz entre
usudarios e computadores.

Co-funded by the
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Duracao: 90
minutos

Topicos
Programar a geracao de
voz no Scratch

Objetivos

Aprender a programar a
geracao de voz com
exemplos carregados

Resultados

Saber escrever um
programa de geracao de
fala utilizando o Scratch

-

X 3

& «

c.'.
@

Plano de aula 10

Programar a geragao de voz em
Scratch

Text-to-speech (TTS) é um tipo de tecnologia de apoio que |é texto
digital em voz alta. Por vezes, é designada por tecnologia de "leitura em
voz alta". Com um clique de um botao ou um toque de um dedo, a TTS
pode pegar nas palavras de um computador ou de outro dispositivo
digital e converté-las em audio. O TTS é muito util para criancas e
adultos que tém dificuldades com a leitura. Mas também pode ajudar a
escrever e a editar, e até a concentrar-se.

Um sistema Concept-to-Speech (CTS) converte a representacdo
concetual de uma frase a ser dita em discurso. Embora alguns sistemas
CTS consistam em médulos independentes de geracao de texto e de
conversdo de texto em fala (TTS), a maioria dos sistemas CTS
existentes melhora a ligacao entre estes dois moédulos com um modulo
de previsdao prosddica que utiliza conhecimentos linguisticos do
gerador de texto para prever caracteristicas prosédicas para a geracao
deTTS.

A geracao do discurso pode transformar qualquer texto em discurso.

A geracao do discurso consiste em produzir mensagens faladas em
resposta a sinais de um sistema de processamento de dados ou de
controlo. A selecao de mensagens é produzida através da montagem de
sons de fala a partir de um conjunto de fundamentos que podem ser de
origem artificial ou podem ter sido extraidos através do processamento
de sons produzidos por humanos.

Definigdo do objetivo da aula:
Introdug@o a um programa de geragao de discurso e a sua utilizagéo
através de um exemplo de um programa.

Co-funded by the
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Passo 1: Abra o seu navegador Web Chrome e aceda
a: https:/machinelearningforkids.co.uk/scratch3/

Passo 2: Carregue a extensao Text to Speech

Text to Speech
Make your projects talk.

Requires Collaboration with
= Amazon Web Services

Passo 3: Vera o novo grupo na paleta de blocos
chamado "Text to Speech" e 3 novos blocos = Code | #Costumes | o Sounds |

. Text to Speech

Motion

o Bl
Looks

. @ sctvoiceto alto -
Sound

O ® sctianguageto English v

Events

Passo 4: Vamos comecar por baixo - definir

Idioma para o bloco
Este bloco define o idioma de saida - pode

escolhé-lo na lista pendente Arabic

Chinese (Mandarin)
Danish

Dutch

English

French

German

Hindi

Icelandic

Italian

Japanese

Korean

Co-funded by the
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Passo 5: Bloco seguinte - definir voz para definir o
tipo de voz.
Podes escolher: alto, tenor, guincho, gigante ou gatinho.

Passo 6: E o bloco mais importante - o bloco

"falar". Este bloco "fala" o texto em baldo branco,
n n H

como "Eu posso falar" no exemplo abaixo. Altere W can talk

o texto para o que quiser e clique no bloco para o

ouvir. Certifica-te de que o volume do altifalante
esta ligado antes de testares.

Passo 7: Basicamente, ndo é o trabalho mais

dificil fazer com que o ator do Scratch fale. Tudo

o que tem de fazer é definir a lingua, a voz e comecar
afalar.

® setlanguageio  English »

®  cctvoiceto squeak =

> o D

Passo 8: O que podes fazer com ele?
Podes recriar as famosas falas dos filmes, como esta da Guerra das Estrelas

setlanguage o English «

setvoiceto  giant =

£t Luke, you do not yet realize your importance. You have only begun to discover your power.

=18 Join me, and | will complete your training.

. setvoice to  tenor v

. E=Tl 'l never join you!

Passo 9: Ou faca o seu proéprio filme, conte uma historia...
Combine-o com outros clips da galeria de som para tornar a cena mais realista.

Co-funded by the
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Choose a Sound

- G R o OO EODODOC

® citnguageto  English =

o? ¢° ° % ° «°

® sciuoiceto tenor -

» s GXED

catsars Py - q;)o q»o q»o 1»0 ‘”0 di)o

Movie 1 Movie 2 Muted Conga Mystery Ocean Wave Odesong

Cops Orchestra .. Owl Party Noise Pew Ping Pong Hit
® e
setvoiceto  allo = ") ‘,) "' ") ") ")
startsound  Party Hoise =
® spesk Pluck Plunge Police Siren Pop Rain Rattle

Atualmente, existem muitos dispositivos de geracdo de fala. Os dispositivos geradores de fala
permitem que as pessoas "falem" palavras e frases eletronicamente. Os dispositivos geradores
de fala sdo dispositivos electrénicos portateis que reproduzem palavras ou frases quando o
utilizador toca num interruptor ou carrega em botées ou teclas. Alguns dispositivos "falam"
palavras a medida que estas sao digitadas no teclado. Os dispositivos geradores de fala
permitem as pessoas que ndo podem utilizar a linguagem falada "falar" eletronicamente. Os
dispositivos geradores de fala tém sido utilizados para ajudar as criancas autistas a comunicar
desde a década de 1990.

CONCLUSAO

Conversao de texto em fala (Text To Speech - TTS)
é um tipo de tecnologia que |é texto digital em voz alta.
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Duracao: 90
minutos

Topicos

Interpretar os resultados
do algoritmo de objectos
controlados por voz

Objetivos

Utilizacao praticade
objectos comandados por
vVoz

Resultados

Explorando as

possibilidades da extensao

Speech to Text no Scratch

Plano de aula 11

Projeto com objeto comandado

por voz

Pergunte aos seus alunos se um objeto pode ser controlado por voz.
E possivel se beneficiar de alguma forma de objetos controlados por voz?

Apresentaciao do objetivo da aula:

Compreender o algoritmo de objectos controlados por voz e a sua

utilizacao através de um projeto pratico.
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Através de um projeto, o professor instrui os alunos sobre os comandos e as competéncias do
Scratch, bem como sobre a forma de treinar um modelo para converter a fala em texto.

Passo 1: Abra o seu navegador Chrome e aceda a:
https://machinelearningforkids.co.uk/scratch3/

Passo 2: Carregar a extensao Speech to text
(STT - apenas para o navegador Google Chrome) ApSAThI Taxt

(Google Chrome browsers only)

Collaboration with

ML for Kids

Passo 3: Apagar o ator Gato clicando no icone do caixote do
lixo do ator

Passo 4: Descarregar maze.png de:
https://drive.google.com/file/d/11YBBhQclhVIHYMWelLkhgAYKSwfv33pT5/view?usp=sharing e
carrega-lo no Scratch como sprite personalizado

9

I

5

£

3

9

3 Passo 5: Na galeria de actores, escolher Retro Robot
= e utilizar o segundo fato (Retro Robot b)

Passo 6: Na galeria de actores, escolha o botao Home

@
~

Co-funded by the
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Passo 7: Faca 3 variaveis (para todos os

sprites):
- gameover (mostra como o jogo terminou) '
o to X :
- xm (X posicao do robo) . o : o
- ym (posicao y do robo) set size to @ %

Passo 8: Faca uma lista e mude seu nome
para:endtalk (exibe a mensagem de fim de jogo,
dependendo de como o jogo terminou)

touching Relro Hobot »

Etapa 9: mude para o sprite do labirinto e =3 [ L e o
comece a codificar. Os primeiros blocos
definem a posicao, o tamanho e a visibilidade
do labirinto. O loop eterno a seguir é um
verificador de colisdo. Em caso de colisao, a
variavel gameover é definida como 1.

Etapa 10: mude para o sprite do botdo Home.
O cddigo é quase o mesmo, exceto que em caso set size to m %,
de colisdo um som pop é reproduzido e a
variavel game over é definida como 2.

=i

show
35
o
Y
s forever
o
E if touching Retro Robot -
8
Qw play sound pop = undil done
_..9._
- gel gameover * 1o a
D
I~
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Passo 11: O cédigo principal é atribuido ao
c6digo do rob6 Retro e ha 5 threads que
iniciam simultaneamente.

11.1 O cédigo do sinalizador (inicial) define as
variaveis, entradas da lista (e exclusio de todas
as entradas anteriores), posicao e visibilidade.
No final hd um bloco de escuta (da extensao
STT) no loop.

11.2 Os préximos 4 threads sdo acionados por
reconhecimento de fala e cada comando de voz
reconhecido é tratado por uma sequéncia de
blocos.

Se nenhuma colisdo for detectada (gameover é
0), o robo se move em uma direcao especifica
(alterando o valor de xm ou ym e movendo o
robo para a posicao calculada).

Se a colisdo for detectada (gameover é 1 ou 2),
a mensagem de game over (da lista) sera
exibida e o programa sera interrompido.

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
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delete all of endialk =

5=l Game over! Robot crashed! B ° of endtalk =
HECUM You won! Robol relumed to base! JE o of endtalk -

sel ymw tuo

gotox: xm y  ym

goto front » layer

set size fo @ T

show

B, isten and wait
v

79



=i

h’r’rp://erosm us-artie.eu

81

elze

ghde @ secstox: xm  y: ym

siart sound compuier beeps1

say iem gameover of endialk »

stop all *

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
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starisound computer beepsi =

item gameover of endialk »

for o seconds

siart sound compuier beepsi »

say ilern gameover of endialk »

startsound computer beepsi =

=3y item gameover of endiak =

for o seconds

for o seconds
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Passo 12: Tente utilizar os comandos de voz da sua lingua materna e veja como funciona.

Discuta como a ortografia (in)correcta afecta o reconhecimento de voz.
Ativar (verificar) os resultados do reconhecimento de voz.

o @O

Os robo6s de seguimento de objectos, se puderem ser controlados de forma inteligente através da
voz, podem ser de grande ajuda para as pessoas com deficiéncias fisicas. E utilizado um sistema de
reconhecimento de voz para reconhecer um conjunto de comandos predefinidos, como avancar,
recuar, esquerda, direita e rotacao num determinado angulo de viragem. O rob6 navega de acordo
com o sinal de comando de voz, ao mesmo tempo que segue o objeto desejado. O processamento
do sinal de comando de voz é efetuado em tempo real, utilizando um servidor na nuvem que o
converte em texto. O texto do sinal de comando é entao transferido para o rob6 através da rede
Bluetooth para controlar o seu acionamento diferencial. O protétipo de robd inteligente é
composto por trés subsistemas: o sistema de reconhecimento de voz, o sistema de localizacao de
objectos e o sistema de controlo do movimento baseado no acionamento diferencial. A precisao e
a eficiéncia do sistema de reconhecimento de voz sao examinadas através de um conjunto de
experiéncias. O efeito de fatores como o ruido e a distancia, etc., € examinado, com resultados
encorajadores. O protétipo do robd consegue reconhecer os comandos de voz dentro de um raio
de alcance Bluetooth, ou seja, 10 m. Sao também discutidas possiveis extensdes que podem levar a

35
g uma vasta gama de outras aplicacoes.
2 -
5
£ CONCLUSAO
8
L
Z Podemos controlar objetos em um programa de computador com a nossa voz.
s
o
®
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Duracao: 90
minutos

Tépicos

Introducao ao hardware -
microcontrolador, cAmara
e controlador de motor

Objetivos

Os alunos aprendem sobre
o hardware a ser utilizado
no projeto principal

Resultados

—

Familiarizar-se com o

hardware utilizado no
projeto principal

s,

Plano de aula 12

Introducao ao hardware - microcontrolador,

camara e controlador de motor

Uma parte deste curriculo esta relacionada com dispositivos fisicos
reais com capacidades de |A. Para esse efeito, a Associacdo Croata
de Robdtica desenvolveu um pequeno robé mével para implementar
os conhecimentos de programacao das aulas anteriores. Em primeiro
lugar, vamos considerar em que deve consistir o nosso robot. E
evidente que as pecas mecanicas - caixa, rodas e motores DC - serdo
utilizadas como acionamento. E as partes electrénicas? Tal como a
maioria dos seres vivos, o nosso robd vai precisar do cérebro
(microcontrolador), dos olhos (cAmara de IA) e dos nervos/impulsos
(motor DC). Vamos dar uma olhadela a essas partes.

Existem 2 opcoes para construir um robot:

1. Kit de rob6 Maqueen Plus + camara HuskylLens Al (facil -
adequado para principiantes)

micro: O Maqueen Plus é um rob6 educativo STEM avancado para

Micro:bit. Poderoso e inteligente, este robé micro:bit tem uma

gestdao de energia optimizada e uma fonte de alimentacao de alta

capacidade: pode ser totalmente compativel com o sensor de visao

Al HuskyLens, tornando-o uma ferramenta de ensino acessivel.

O Micro:Maqueen Plus possui um chassis grande e estavel,

funcionalidades integradas e varias portas de expansao. Nao so é

adequado para o ensino na sala de aula, como também pode ser

utilizado para sessodes de formacao prolongadas depois das aulas e

competicoes de robos.

Arduino UNO + Motor driver + Camara HuskylLens Al (mais
complexo - apenas para utilizadores experientes)

Co-funded by the
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Cérebro 1 - micro:bit
Um "cérebro" no mundo da eletrénica é chamado processador ou, neste caso especifico,

microcontrolador.

O micro:bit € um microcontrolador de bolso, facil de usar, potente e econémico, concebido para
ensinar criancas e principiantes a programar, permitindo-lhes concretizar facilmente as suas ideias
em jogos digitais DIY. proiectos interactivos e robética.

USB connector

(mdio & Bluetooth antenna

25 LED lights

Gracas as suas portas de E/S externas e suporte de hardware, o Micro:bit é adequado para a
aprendizagem e desenvolvimento de varios robots.

Layout e especificacoes técnicas do Micro:bit

Existem duas versoes do micro:bit disponiveis no mercado - consulte este artigo para saber qual é a
sua:

https://kitronik.co.uk/blogs/resources/explore-micro-bit-v1-microbit-v2-differences

GND
P20
Py

Co-funded by the
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« Uma pequena placa de tamanho semelhante ao de um cartdo de crédito (4cm x 5cm)
* Mddulos integrados, como o acelerometro, a bussola e o médulo Bluetooth® Smart
« Um microcontrolador de bolso

« Uma matriz de LEDs 5x5 (também suporta detecio de luz)

 Sensores de luz e temperatura e outros dispositivos de detecao comuns

Equipado com o processador MO da ARM, o micro:bit pode executar a maioria das funcoes
fundamentais de um robot.

Introducao ao micro: https://www.youtube.com/watch?v=POkel 2NXMo

Cérebro 2 - Arduino UNO

O Arduino UNO é o microcontrolador mais popular do mundo, com uma enorme comunidade online
e muitos projetos disponiveis na Internet. Existem muitos clones do UNO no mercado. Um clone
significa que a arquitetura central, em termos de eletrénica, é semelhante a do Arduino UNO, mas
sao introduzidas algumas modificacdes para proporcionarem funcionalidades adicionais a placa.
Estas modificacdes sao concebidas e desenvolvidas especialmente para os estudantes aprenderem a
codificar e a arquitetura dos microcontroladores. Vejamos o Arduino UNO.

E
2
@
®

Cadaum dos 14 pinos digitais do Uno pode ser utilizado como entrada ou saida e funciona a 5 volts.
Cada pino pode fornecer ou receber 20 mA como condicao de funcionamento recomendada e tem
uma resisténcia pull-up interna (desligada por defeito) de 20-50k ohm. Um maximo de 40 mA é o
valor que nao deve ser excedido em qualquer pino de E/S para evitar danos permanentes no
microcontrolador. Além disso, alguns pinos tém funcdes especializadas:
« Série: 0 (RX) e 1 (TX). Utilizados para receber (RX) e transmitir (TX) dados de série TTL. Estes pinos
estao ligados aos pinos correspondentes do chip ATmega8U2 USB-to-TTL Serial.
* Interrupcoes externas: 2 e 3. Estes pinos podem ser configurados para acionar uma interrupcao
num valor baixo, numa borda ascendente ou descendente, ou numa alteracao de valor.
* PWM: 3,5, 6,9, 10e 11. Fornecem a funcao de saida PWM de 8 bits.
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« SPI: 10 (SS), 11 (MOSI), 12 (MISO), 13 (SCK). Estes pinos suportam a comunicacdo SPI utilizando a
biblioteca SPI.

« LED: 13. Existe um LED incorporado acionado pelo pino digital 13. Quando o pino tem um valor
ALTO, o LED esta ligado, quando o pino esta BAIXO, esta desligado.

* TWI: A4 ou pino SDA e A5 ou pino SCL. Suporta comunicacao TWI usando a biblioteca Wire.

* O Uno tem 6 entradas analdgicas, rotuladas de AO a A5, cada uma das quais fornece 10 bits de
resolucao (ou seja, 1024 valores diferentes). Por defeito, medem de terra a 5 volts, embora seja
possivel alterar o limite superior da sua gama usando o pino AREF. Existem alguns outros pinos na
placa:

« AREF. Tensao de referéncia para as entradas analégicas.

* Reset. Colocar esta linha em LOW para reiniciar o microcontrolador. Tipicamente usado para
adicionar um botao de reset a shields que bloqueiam o que esta na placa

Esquema e especificacoes técnicas do Arduino UNO

Placa Arduino UNO com os pinos explicados:
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MICROCONTROLLER

OPERATING VOLTAGE

INPUT VOLTAGE (RECOMMENDED)
INPUT VOLTAGE (LIMIT)

DIGITAL 1/O PINS

PWM DIGITAL I/O PINS

ANALOG INPUT PINS
DC CURRENT PER I'O PIN
DC CURRENT FOR 3.3V PIN

FLASH MEMORY

SRAM
EEPROM
CLOCK SPEED
LED BUILTIN
LENGTH

WIDTH

q ARTIE

ATmega328P

5V

7-12¥

6-20V

14 (of which 6 provide PWM output)

6

f
20 mA
50 mA

32 KB (ATmega328P) of which 0.5 KB used by
bootloader

2 KB (ATmega328P)
1 KB (ATmega328P)
16 MHz

13

68.6 mm

53.4 mm

A alimentacao principal do Arduino UNO é efectuada através de uma ligacao USB, mas pode ser
alimentada por baterias ligadas através do conetor de pinos (pinos VIN e GND).
Introducao ao Arduino UNO: https://www.youtube.com/watch?v=bniUECtJkeU

Olhos - HuskylLens Kendryte K210 (todos os cenarios)

O nosso robd movel sera capaz de detetar o ambiente com esta cAmara. O HuskylLens é um sensor de
visao computacional de IA facil de utilizar com 7 funcdes integradas: reconhecimento facial,
seguimento de objectos, reconhecimento de objectos, seguimento de linhas, reconhecimento de
cores, reconhecimento de etiquetas e classificacao de objectos.

Pode ser facilmente ligado a qualquer dispositivo compativel com Arduino/Arduino e micro:bit.
Agora, pode realizar projectos muito criativos, mesmo sem o conhecimento de algoritmos complexos

de aprendizagem automatica.

Learn button Press Press

L camera | Flick left
and right

function button

LED LED
lights lights
TFcard
slot
camera

MBHEIRg | | UART / 12C

holes interface “Power supply port

/ burning port
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Existem dois botdes no HuskyLens, o botdo de funcao
e o botao de aprendizagem. As operacoes basicas
destes dois botoes sdo mostradas a seguir:

Disque o "botao de funcao" para a esquerda ou direita
para alternar diferentes funcoes.

Pressione rapidamente o "botao Aprendizagem" para
aprender o objeto especificado; pressione longamente
o "botao de aprendizagem" para aprender
continuamente o objeto especificado de diferentes
angulos e distancias; se o HuskyLens ja aprendeu o
objeto antes, pressione rapidamente o "botao
Aprender" para esquecé-lo.

Pressione longamente o "botao de funcao" para entrar
no menu de segundo nivel (configuracdo de
parametros) na funcio atual. Disque para a esquerda,
direita ou pressione rapidamente o "botao de funcao"
para definir os parametros relacionados.

Sistema de coordenadas

Quando o HuskyLens detecta um objeto, o alvo sera
automaticamente selecionado por uma moldura
colorida na tela. As coordenadas da posicao xey da
moldura colorida sao atribuidas de acordo com o
seguinte sistema de coordenadas. Apds obter as
coordenadas da porta UART/I2C, vocé podera saber a
posicio do objeto. Formato:x,y)

Funcoes:

1) Reconhecimento facial

2) Rastreamento de objetos

3) Reconhecimento de objetos
4) Rastreamento de linha

5) Reconhecimento de cores
6) Reconhecimento de tags

7) Classificacio de objetos

Instrucoes de cores

Em cada funcao, as definicoes de cores de Colour

amoldura e o simbolo "+" no centro From orange to yellow, then from yellow to
da tela sdo todas iguais, o que ajuda H

vocé conhece o status atual do HuskylLens. .

press press

o]
o
Q0
ey
-
(0]
1
n
]
%)
O
et
Y
~
=
Q.
-
=
<
Status
Have not learned the object yet but ready to leamn
Learning the new object
Have learned the object and recognized it Qo
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O indicador LED RGB é usado para indicar o status da funcado de reconhecimento facial. Suas cores sao
definidas a seguir.

Colour Status

Blue Have not learned the face yet, but detected the face
Yellow Learning the new face

Green Have learned the face and recognized it

Manual completo:https://wiki.dfrobot.com/HUSKYLENS V1.0 SKU SENO305 SEN0336

Nervos/impulsos/musculos 1 - Placa do rob6 Maqueen Plus

O Maqueen Plus é um rob6 educativo inteligente e programavel, concebido para principiantes. Pode
ser programado com as plataformas de programacao Mind+ e MakeCode. Esta otimizado com uma
melhor gestio da energia e uma fonte de alimentacio de maior capacidade. E ideal para utilizacdo com
o sensor de visao HuskyLens Al e vem com um chassis maior e mais estavel. Também inclui mais
funcdes incorporadas e mais portas de expansao. E adequado para o ensino na sala de aula, para
exercicios prolongados depois das aulas e para competicoes de robds.

Eis os principais componentes da placa Magueen Plus:
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Especificacoes técnicas do Maqueen plus

e Fonte de alimentacao: Bateria de litio 3.7V-
18650

e Tensao de carregamento: 5V

e Corrente de carregamento: 200mA, Tempo de
carregamento: 4h

¢ Indicador de bateria: 4 LEDs

e Motor de acionamento: Motor N20 260 rpm

e Buzzer*1

e RGB-LED*2

e Portas de expansao GPIO: POP1 P2 P8 P12
P13P14P15P16

e Portas de expansdo 12C* 3

e Portas de expansado de servo *3

e Sensores de Seguimento de Linha *6

e Dados de saida do sensor de rastreamento de
linha: analégico + digital

e Calibracao do sensor de linha: suporte

e Sensor de rececdo de infravermelhos *1

e Sensor ultrassénico: URM10

e Placametdlicasuperior * 1

e Ligacbes roscadas M3 *12

e Tamanho do mapa: 50cm*50cm

e Dimensao: 107x100mm (4.21 x3.94")

Maqueen Plus estd agora acessivel através da _ [ supports
plataforma de programacio Mind+. Mind+ é uma " Hckylens
plataforma de programacao grafica baseada em : NN g . Supports
Scratch3.0 da DFRobot, que suporta python, ¥ ?{céf:\?zit
Arduino e outras plataformas de programacao. ;

Atualmente, a Mind+ tem sido aplicada a todos 5 Line-track- |\ k * ~ Ultrasonic

ing Sensors Aa% . _ : Sensor

Acrylic Pro- D . {4 "\
tective Plate Vs A
4 RGB LEDs

os tipos de sensores, médulos e produtos
educativos relacionados.

Saiba mais sobre o Maqueen Plus:
https://github.com/DFRobot/Maqueen Plus Bas
ic Tutorial/blob/master/MBTO021-EN-
Maqueen%20Plus%20Basic%20Tutorial.pdf

No momento em que este cendrio estd a ser
concluido, a versao V2 deste rob6 esta disponivel
no mercado.
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Nervos/impulsos/musculos 2 - Arduino Motor
Shield Rev 3

Existem varias maneiras de controlar um motor
DC,; talvez a mais facil seja simplesmente aplicar-
Ihe energia. As primeiras invengdes que usavam o ki
motor DC funcionavam assim: adicione uma SHIELD
fonte de energia e o motor comecara a girar,
mude a polaridade e vocé muda a direcao.

Mas se quisermos fazer um pouco mais do que
apenas fazer um motor girar a toda a velocidade
em duas direccoes, precisamos de um circuito de
controlo do motor. Mais especificamente, o
driver de ponte completa dupla L298P (chip), que
podemos encontrar no Motor Shield Rev3.

oNy Utk ﬁ""‘:‘r:__j .

ieQ%ﬁ

A protecao do motor é empilhavel no Arduino UNO, o que significa que nao é necessario ligar a ligacao ao
microcontrolador. Basta ligar os pinos da protecao (macho) aos pinos do microcontrolador (fémea).

_ T TTTTTY

IR I—

O shield do motor tem 2 canais, o que permite o controlo de dois motores DC ou 1 motor de passo.

Tem também 6 cabecalhos para a ligacao de entradas, saidas e linhas de comunicacao do Tinkerkit. O uso
desses pinos é um pouco limitado e, portanto, ndo é abordado neste tutorial.

With an external power supply, the motor shield can safely supply up to 12V and 2A per motor channel
(or 4A to a single channel).

Com uma fonte de alimentacao externa, o escudo do motor pode fornecer com seguranca até 12V e 2A
por canal do motor (ou 4A para um Unico canal).

Existem pinos no Arduino que estao sempre a ser utilizados pelo shield. Ao enderecar estes pinos, pode
selecionar um canal do motor para iniciar, especificar a direcdo do motor (polaridade), definir a
velocidade do motor (PWM), parar e ligar o motor e monitorizar a absorcio de cada canal.

A reparticao dos pinos é a seguinte:
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Function Channel A Channel B
Direction Digital 12 Digital 13
Speed (PWM) Digital 3 Digital 11
Brake Digital 9 Digital 8
Current Sensing Analog 0 Analog 1

|'n“r|o://erosm us-artie.eu
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E, finalmente, este é o aspeto que deve ter quando ligado:

Saiba mais nesta pagina:
https://www.instructables.com/Arduino-Motor-Shield-Tutorial/

CONCLUSAO

Semelhante a maioria dos seres vivos, nosso robd ARTIEBot possui cérebro
(microcontrolador), olhos (cAmera Al) e nervos/impulsos (controlador motor).
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Duracao: 90
minutos

Topicos
Ligar o microcontrolador a
camara e ao PC e comecar
atrabalhar

Objetivos

Os alunos ligam o
microcontrolador a
camara e ao PC e véem-no
afuncionar

Resultados

compreender o
funcionamento da cAmara

¥

Plano de aula 13

Ligagao do microcontrolador a

camara e ao PC

Antes de comegarmos a programar, temos de ligar a camara

ao microcontrolador (micro:bit ou Arduino UNO) e o

microcontrolador ao computador.

Option 1: Camera > 12Connection > micro:bit/Maqueen
plus > USB cable > Laptopor PC

Option 2: Camera > 12Connection > Arduino UNO >

USB cable > Laptopor PC
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Nao ha muito a dizer sobre a ligacao USB, mas provavelmente nunca ouviu falar de 12C.

O bus I12C (Inter-Integrated Circuit) € uma interface de série de dois fios originalmente
desenvolvida pela Phillips Corporation para utilizacdo em produtos de consumo. Segue uma
hierarquia mestre/escravo, em que o mestre é definido como o dispositivo que faz o relégio do
barramento, endereca os escravos e escreve ou |é dados de e para os registos nos escravos. Os
escravos sao dispositivos que respondem apenas quando interrogados pelo mestre, através do
seu endereco Unico. O barramento 12C utiliza apenas duas linhas bidireccionais, a linha de
dados em série (SDA) e uma linha de reldgio em série (SCL).

Option 1 (Maqueen plus) Option 2 (Arduino UNO)
Na opcao 1 - asolucao é muito simples e basta fazer corresponder as cores dos fios e do
conetor.

male to male

Na Opcao 2, serd um pouco complicado ligar o cabo da camara e o Arduino UNO, porque
ambos os conectores sao do tipo fémea, pelo que precisamos de 4 fios de ligacao macho para
macho, que podem ser comprados em quase todas as lojas de eletrénica que vendem pecas de
bricolage.
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Escolha 4 jumpers (vermelho, preto, verde e azul) para corresponder aos pinos correspondentes
da camara.

Primeiro, ligue o jumper vermelho ao pino de 5V do Arduino UNQO, o jumper preto ao GND, o
jumper azul ao SCL e o jumper verde ao pino SDA, como mostram as imagens abaixo.

The only thing left to dois to plug the other side of these jumpers to camera connector. Match
the colours of jumpers to camera connector wires (black to black, red to red, etc...).

S6 falta ligar o outro lado destes jumpers ao conetor da cAmara. Faca corresponder as cores dos
jumpers aos fios do conetor da cAmara (preto com preto, vermelho com vermelho, etc...).

Vai a: http://mindplus.cc/download-en.html e descarrega a versao para o sistema operativo do
teu computador. Instala e inicia o Mind+. Primeiro, muda para o modo offline.

Offline

Upload arduino C w
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Abrir Extensoes e selecionar Quadro: Opcao 1) micro:bit (se trabalhar com) Maqueen plus
Opcao 2) Arduino UNO

4 Back Select Board
Board | Kit Shield Sensor Actuator  Communication Display Function Internet User-Ext
Can't find what you want? Click here to find more
micro:bit Leonardo Arduino Uno Arduino Nano handpy
Connect your projects with Device controlied by Arcuing Una main controd Device controfled by Arduing Main control board baced on
the phys Leonardo board module Mano ESP32

Apenas paraa Opcdo 1) Mudar para o separador Escudo e selecionar Maqueen Plus ou
Maqueen Plus V2 (dependendo da sua versao)

- ok — cEE—

Board Kit Shield Sensor Actuator  Communication Display Function Internet User-Ext

Can't find what you want? Click here to find more

Maqueen Plus Magqueen Plus V2 motor:bit micro:10-BOX
he advanced ec E An entry-level minicar based Motorbit motor E Microebit dedi od [ithi

robot tf

on the control version battery motor expanslor

(with motor driver) rnicrobit and mPython board

Ambas as opcoes 1) e 2)
Mudar para o separador Sensor e selecionar o sensor - HUSKYLENS Al Camera

+ Back Select Sensor
Board Kit Shield | Sensor Actuator  Communication Display Function intemet User-Ext
Can't find what you want? Click here to find more
s
et [3FRDD . LER00GTESEND 12 FRD ) i1 8 T SENGI7 ]
Ultrasonic Sensor Analog LM35 Temperaturin  DHT11/22 Temperature a1 D518B20 Temperature Ser  Heart Rate Monitor Senso | Laser PM2.5 Air Quality Se
Accurate distance detection LM 35-based semiconductor Detect enviroment Detect ambient temperature Mini heart rate sensor with Measure PM1, PM2.5 and
with the s he erature and humidity wi e and digital PM10. Transtering data via
compatible SOLLATE e pUtput modes
EE EN0160 YR b ezan
GP2Y0A21 IR Distance Ser  Non-contact Liquid Level ! Hx711 weight sensor HUSKYLENS Al Camera Automatic Speech Recogn Analog pH Meter
R sensor based on GP2YDA21 Detect liguid level but free Measure the Hx/ 11 welght Artificial i T si0! Automatlc Speech Measure the liquld pH value
from any contact SENSOr Recognition with 5V power supply
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Depois de selecionar clique em <- Back e estd pronto para usar os blocos Arduino e Sensor.
Vamos testar se funciona.

Antes disso, é preciso conectar o dispositivo. Clique em Connect Device e selecione sua porta e
dispositiv
Rl = [dlele

COMB-Microbit
micre:bit My Blocks
Open Device Manager

Make a Block

Install SerialPort Driver

Arduine

Control

Pegue na camara e rode o botao de funcao para a esquerda até aparecer a palavra
"Reconhecimento de rosto" na parte superior do ecra.

Face
Recognition

Aprendizagem e detecao
1. Detecao de rostos: Aponte a HuskylLens para qualquer rosto. Quando é detectado um rosto,
este é automaticamente selecionado por uma moldura branca com as palavras "Rosto" no ecra.

dicas: Se quiser que o HuskyLens aprenda ou reconhe%C3%A7a o seu rosto, ou seja, tire uma
selfie, nN%C3%A30 consegue ver o ecr%C3%A3 neste momento, pode determinar o estado de
acordo com as diferentes cores do indicador RGB.

2. Aprendizagem de rostos: Aponte o simbolo "+" para um rosto, prima brevemente o "botao de
aprendizagem" para aprender o rosto. Se o mesmo rosto for detectado pelo HuskyLens, sera
apresentada no ecra uma moldura azul com as palavras "Face: IDO" serd apresentado no ecr3, o
gue indica que o HuskyLens aprendeu o rosto e pode reconhecé-lo agora.
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visitar: : https://wiki.dfrobot.com/HUSKYLENS V1.0 SKU SENO305 SENO33é6#target 15

VA para a Mind+ e comece a programar. Apés o arranque do micro:bit/Uno, utilizar o pino de
inicializacdo do HuskyLens até ao bloco de sucesso e configura-lo para I12C, como se mostra na figura
abaixo para cada opcao.

(% micro:bit starts Uno starts

initialize pi i HuskyLens initialize pin until success
@ HuskyLens initialize pin €3 until success @ ky pin €

Communication Method:

ndress: CEID
sa(Green): X IIINIEGED
SCL(Blue):

Communication Method:

—
soAGreen: (D |
sct e QD |

Em seguida, utilize o algoritmo de comutacao do bloco HuskyLens para Reconhecimento facial para
ambas as opcoes.

(¢ micro:bit starts Uno starts

@ HuskyLens initialize pin €@ until success @ HuskyLens initialize pin €} until success

@ HuskyLens switch algorithm to Face recognition - @ HuskyLens switch algorithm to Face recognition ~

Segue-se o ciclo para sempre que detecta se o rosto na cadmara é reconhecido como ID Facial O.

Se o rosto for detectado na Opcao 1), vera o rosto no ecra do micro:bit. Caso contrario, vera o sinal X.
Se o rosto for detectado na Opcao 2), o LED integrado (D13) liga-se. Caso contrario, o LED desliga-
se.

3 microbit starts

7 Huskylens initialize pin a until success gﬁ HuskylLens initialize pin € until success

Huskyl ens switch algorithm to  Face recognition =

EE-‘.‘I’, HuskyLens request data once and save into the result

it E;" HuskyLens check if 1D @) frame = i on sareen from the result?  then
(=% display patterm ..

else
(=% display pattem ::-::
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Prima o botao Upload para transferir este cédigo para o micro:bit ou o Arduino UNO.

@ Feedback o

|i| Upload arduino C w

Depois de o cédigo ser transferido, aponte a cAmara para a face "aprendida" e o LED em D2 deve
acender-se. Se a afastares do rosto, o D2 desliga-se.

Se funcionar como descrito - estd tudo bem e pronto para ser utilizado no nosso robé mével de
IA.

CONCLUSAO

HuskyLens é um sensor de visdo computacional de |A facil de usar
com 7 funcgdes integradas: reconhecimento facial, rastreamento de
objetos, reconhecimento de objetos, rastreamento de linha,
reconhecimento de cores, reconhecimento de tags e classificacido de
objetos.

Através da porta UART/I2C, o HuskyLens pode ser conectado ao
Arduino e ao micro:bit para ajuda-lo a fazer projetos muito criativos
sem lidar com algoritmos complexos.
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Duracao: 90
minutos

Tépicos
Programar o robot para se
mover

Objetivos
Aprender a programar um
robo para se move

Resultados

Escrever um programa
para o robd mover-se

Plano de aula 14

Programacao de robds - em movimento

Sejamos realistas, os robds sao fixes. Nesta aula, fornecemos um
tutorial passo-a-passo, facil de seguir (com exemplos de cddigo),
que o acompanha através do processo de programacgao de um
robé movel autbnomo basico para se mover.

Definir o objetivo da aula:
Programar o nosso ARTIEbot pela primeira vez e ver como o
podemos movimentar.

O ¢
N\
& o
S
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Opcio 1a - Montagem do Robd Maqueen Plus V1 (recomendado para iniciantes)

|'1Hp://erosmus—o1r+ie.eu

4) Monte a camera HuskyLens 5) Coloque a placa micro:bit no slot

101
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6) Conecte a interface Maqueen Plus a cdmera HuskyLens

Para carregar a bateria 18650, use a microporta USB (porta de carregamento) na parte traseira do
robo:

Battery indicator Charging port

Quando a bateria esta totalmente carregada, todos os LEDs acendem. Os LEDs apagardo um por um a
medida que a capacidade da bateria diminui gradualmente. Se todas as luzes se apagarem, a bateria
precisa ser carregada. Use um carregador de smartphone e conecte-o a porta de carregamento.
Observe que a porta de carregamento serve apenas para carregar. Para programar o rob6 Maqueen
Plus - use o micro conector USB no micro:bit.

Opcio 1b - Montagem do Maqueen Plus Robot V2 (também recomendado para iniciantes)

O rob6 Maqueen plus V2 vem pré-montado e vocé sé precisa colocar a cAmera HuskylLens nele

1. Instale dois espacadores (distancias) de cobre que estdo no kit de materiais nos locais conforme
mostrado na figura.

W Co-funded by the
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2. Prenda o suporte em arco (suporte e parafusos de montagem fornecidos com HuskyLens) ao poste
de cobre com parafusos.
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3. Instale o segundo suporte (o suporte e os parafusos de montagem estao incluidos no kit fornecido
com a HuskyLens)
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Conectando a cAmera Al a interface do rob6
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Opcio 2 - Montando um Robé Arduino (somente para usuarios DIY experientes)

Lista de materiais (lista de componentes)
e 1x Conjunto de materiais para um carro inteligente
https://botland.store/chassis-for-robots/7283-chassis-rectangle-2wd-2-wheel-robot-chassis-with-
dc-motor-drive-5904422335649.html

1 x conjunto de jumpers

https://botland.store/various-wires/1022-connecting-cables-male-male-65pcs.html
1 x suporte de bateria (4 x AA)

https://botland.store/battery-holders/173-battery-holder-4-x-aa-r6-5904422329389.html

Varios parafusos e porcas
https://botland.store/screws-and-nuts/637-screws-nuts-and-washers-set-330pcs-
5410329304478.html

1 com Arduino UNO (original ou clone)
https://store.arduino.cc/collections/boards/products/arduino-uno-rev3
https://botland.store/arduino-compatible-boards-dfrobot/2683-dfrduino-uno-v3-compatible-with-

arduino.html

1 x escudo do motor Arduino R3 (escudo do motor Arduino R3)
https://store.arduino.cc/collections/shields/products/arduino-motor-shield-rev3

1 x cAmera HuskyLens Al
https://store.arduino.cc/collections/dfrobot/products/gravity-huskylens-ai-machine-vision-sensor

8 pilhas AA (tente usar recarregaveis)

Abracadeiras (se vocé quiser fixar fios e suportes de bateria)

Ferramentas necessarias
Chaves de fenda (vocé precisara de uma plana e uma Phillips)
Lemilica
Fita isolante ou tubos termorretrateis
Alicate de corte

Esquema

Aqui esta o esquema de fiacdo. Observe que usaremos um suporte de bateria duplo em uma conexao
em série para que cada uma das baterias no suporte seja conectada (+ a - e - a +). 8 baterias AA devem
fornecer mais tensdo para alimentar o consumidor e evitar que o Arduino ou Huskylens reinicie
guando os motores comecarem a funcionar. Alternativamente, vocé pode usar 3 baterias 18650 em

uma conexao em série.
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Kit de material para carro inteligente - Abra o saco plastico de pecas
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Retire a pelicula protetora da placa e do suporte do motor

Solde os fios (ou jumpers) aos motores

Assista a este pequeno video para ver como isso é feito:
https://www.youtube.com/watch?v=xSWKnnvGWBs

Peca ao seu professor ou pai para ajuda-lo se vocé nao tiver experiéncia ou ferramentas
anteriores.
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Fixe os motores aos "suportes em T" usando parafusos e porcas
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Anexe a placa Arduino UNO aos orificios marcados
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Vocé pode ver alguns detalhes neste video, embora adotemos uma abordagem um pouco diferente:
https://www.youtube.com/watch?v=3a-bE1VIaU8

Etapa 10) Fixe o primeiro suporte da bateria (inferior) usando os parafusos nos orificios marcados
(setas azuis)
Primeiro, passe os cabos do suporte pelo orificio (marcado com uma seta verde)

Co-funded by the
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Puxe o cabo do segundo suporte de bateria (superior) através do orificio marcado (seta verde)
Coloque a chave no orificio retangular localizado entre o Arduino UNO e o suporte da bateria

|'1Hp://erosmus—o1r+ie.eu
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Conecte o fio vermelho do suporte inferior da bateria ao fio preto do suporte superior da bateria
Isole ajunta com tubo termorretratil ou fita isolante.

| Top holder !
BLACK wir

wrap together
and solder

Solde o fio vermelho do suporte inferior ao switch

Depois disso, solde o jumper (ou fio) vermelho ao segundo contato da chave. Solde o jumper preto ao
suporte inferior do fio preto. Isole a junta com tubo termorretratil ou fita isolante.
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Puxe os fios de alimentacio preto e vermelho através do orificio marcado (seta verde)

Coloque a blindagem do motor Arduino na placa Arduino UNO
Alinhe as pernas (pinos) da blindagem e do Arduino UNO e empurre a blindagem para baixo.

|'n“r|o://erosm us-artie.eu
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Passe os fios do motor pelos orificios marcados.
Encurte as extremidades dos jumpers com cortadores e conecte-os aos terminais de blindagem dos
motores apertando os parafusos conforme indicado (- Motor B + - Motor A + + Poténcia P -).

ap B motor
res around

‘distance bolts

AN EN LS
2 B -.-L'l"l'-‘ AT

L

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union 1 1 l



q ARTIE

Anexe o suporte de cAmera maior ao corpo do rob6

Conecte os dois suportes com parafusos e conecte o cabo da camera

e

>

|'1Hp://erosmus—o1r+ie.eu
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Conecte os jumpers ao cabo da cAmera - use jumpers com cores correspondentes
Prenda a junta com fita isolante

Conecte os jumpers de alimentacao e as conexdes 12C a blindagem do motor
O jumper vermelho vai para 5V, preto para GND, azul para SCL e verde para porta SDA
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Coloque as baterias em ambos os suportes
Use duas bracadeiras para prender os suportes superior e inferior da bateria (ndo aperte demais - vocé
podera mover o suporte superior para frente e para tras)

b

Ligue o interruptor - se vocé conectou tudo corretamente - o Arduino UNO e a cAmera HuskyLens
serdo ligados.

=
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Plano de aula 15

Duracao: 90
minutos

Programacao de robés - em movimento
Tépicos

|
Programar o robot para se
mover

Robds s&o legais. Nesta licdo, mostramos exemplos passo a
passo e faceis de entender de programagao dos movimentos de
um rob6é moével autdbnomo.

Objetivos

Apresentagao do objetivo da aula:

Escreva nosso primeiro programa com o qual iniciaremos o robé.
Aprender a programar um

robo para se mover

Resultados

Escrever um programa
para o robd mover-se
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Passo 1 (ambas as opcoes): Aceda a: http://mindplus.cc/download-en.html e a versao
descarregada para o sistema operativo do seu computador. Instale e inicie o Mind+. Depois de
iniciar, mude para o modo Offline.

Online Offline Python

/77777777

Upload arduino C w

Se estiver a trabalhar com o Arduino, passe diretamente para o passo 2. ->
Maqueen Plus

Kit Board Kit Sensor Actuator Communication L Board Kit Shield Actuator

- iy g y W Ofs ¢ F Can't find what you want? to find more
Can't find what you want? Can't find what you want? to find maore H

Loaded

8 B

micro:bit . Magqueen .Dius Maql..ieen Plus V2 HUSKYLENS Al Camera

Clique em Extensoes e, no separador Placa, seleccione micro:bit, no separador Escudo,
seleccione Maqueen Plus e, no separador Sensor, seleccione Camara Al HUSKYLENS. Clique
em Back e o seu software esta pronto a utilizar as pecas seleccionadas.

Ligue o micro:bit ao seu computador através do cabo micro USB e o indicador de alimentacao
ligar-se-a

Power
indicator

@'y

ro:bit - oo
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Cligue em Ligar dispositivo e seleccione micro:bit. Instale os controladores do dispositivo, se
necessario.
Teste a sequéncia de carregamento com este cédigo:

(=% micro:bit starts

jidi set all » motor direction rotate forward ~ speed

wait @) seconds

Cligue em Carregar. O rob6 deve avancar por um segundo e parar.

Experimente esta sequéncia - o robd deve se mover conforme descrito nos comentarios.
(para frente 2 segundos, para tras 2 segundos, rotacdo no sentido anti-horario 2 segundos e
rotacao no sentido horario 2 segundos apds os quais o rob6 para)

(*®) micro:bit starts

fagr set all = motor direction rotate forward » speed i
wait e seconds Drive forward for 2 seconds

gl set all » motor direction rotate backward ~ speed @ ——— x
wait @ seconds Drive backward for 2 seconds

ik set left ~ motor direction rotate backward ~ speed

figh set right » motor direction rotate forward ~ speed @) —— 3,

i Turn counter-clockwise for 2 seconds
wait 9 seconds

gy set left - motor direction rotate forward ~ speed

g set right ~ motor direction rotate backward ~ speed fud x
wait @ seconds Turn clockwise for 2 seconds

gl set all » motor stop

Clique em Carregar. O robo devera se mover conforme descrito nos comentarios (blocos
amarelos).
Experimente velocidades diferentes para fazer seu rob6 andar mais rapido ou mais devagar.
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Passo 2: Abrir Extensoes e selecionar a placa - Arduino UNO

‘ Board ‘ Kit Shield Sensor Actuator ~ Communication C

Can't find what you want? Click here to find more

micro:bit Leonardo Arduino Uno
Connect your projects with Device controlled by Arduino Uno main control
the physical world. Leonardo board module

Passo 3: Mudar para o separador do sensor e selecionar o sensor - HUSKYLENS Al Camera

Board Kit Shield | Sensor lActuator

Can't find what you want? Click here to find more

Loaded:

@

ISENOZO5ISENDOZ 36

HUSKYLENS Al Camera
Artificial intelligence vision
sensor that supports face

recognition and learning

Passo 4: Uma vez selecionado, clique em <- Voltar e vocé estard pronto para usar os blocos
Arduino e Sensor. Vamos testar para ver se funciona. Antes disso, vocé precisa conectar o
dispositivo. Conecte seu Arduino UNO via cabo USB e selecione COM X-Uno (ou CH340)
dependendo do fabricante do Arduino.

C Mgl Project v Leaming v COM4-Uno v

Disconnect Device Connect Device
Blocks ‘
COM4-Uno <-or-> COMS5-CH340
Arduino 5T .
Q ar Open Device Manager Open Device Manager
. Install SerialPort Driver Install SerialPort Driver
Restore device al settings Restore device al settings

Control ), pin operation
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Movimento basico
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Lembra-se desta tabela do cendrio de introducao ao hardware?

Function Channel A Channel B
Direction Digital 12 Digital 13
Speed (PWM) Digital 3 Digital 11
Brake Digital 9 Digital 8
Current Sensing Analog 0 Analog 1

Dois motores (A e B) sdo os motores da esquerda e da direita. Os pinos digitais 12 e 13 sdo
utilizados para mudar as direccdes (HIGH - uma direcdo ou LOW - direcdo oposta) e os pinos
PWM 3 e 11 sio utilizados para definir a velocidade (0-255). Os pinos 9 e 8

activam/desactivam os travoes (HIGH - travoes ligados, LOW -

travoes desligados).

Abaixo pode ver o exemplo de codigo com comentarios no lado direito para o ajudar a

compreender o seu funcionamento

Setting pins 8

and 9 to LOW
[%e| Uno starts to disengage
/| the brakes
| digital pin 8+ ouput LOW - S :
ino| digital pin 9+ ouput LOW ~

o | digital pin 12~ ouput HIGH ~

| digital pin 13 = ouput HIGH ~ S
w| pwmpin 3~ output @ T

‘wo| pwmpin 11+ output 0]

‘o | digital pin 8~ ouput HIGH - ]
4 B =
gl |

oo | digital pin 9~ ouput HIGH ~ | Setting pins &

| and 9 to HIGH
| to engage the
I brakes

- x

_—""| Setting the
direction of
motor A
o e v X
. Setting the
_ ] - ® direction of
Setting the motor &
speed of
motor A

- o
|v x| .
Setting the
Motor A Speed Df
speed =0 motor B
NG
Motor B

speed =0
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Passo 1a: Prima o botao Upload para transferir este cédigo para o Arduino UNO.

Online Offline Python

9 Upload arduino C w

Passo 2a: Tem cuidado, o rob6 comeca a mover-se imediatamente apds o carregamento estar
concluido! O rob6 deve mover-se para a frente durante um segundo e depois parar.
Resolucao de problemas se o robd..:

- se desloca para tras - trocar os fios vermelho e preto nos terminais de ambos os motores.

- Roda no sentido dos ponteiros do relégio - liga os fios vermelho e preto nos terminais do
motor B.

- rodar no sentido contrario ao dos ponteiros do relégio - trocar os fios vermelho e preto nos
terminais do motor A.

~10
PUM)

13-DIRB
11L-PUMB

BRAKEB &
(€3

b |

Arduino

L

MOTOR | n

naas TWI-IN TWI-OUT the

switch wires for motor B Lj

switch wires for motor A gj

POWER ANALOG
=

223
H
= m + GND >

Agora o robo deve estar a andar para a frente com o estado HIGH nos pinos 12 e 13.

Ha também uma forma mais facil de programar o movimento - vamos utilizar os nossos blocos

personalizados em vez de repetir varios blocos de definicao de pinos.

Passo 1b: Clica no grupo My Blocks (vermelho).

Passo 2b: Clicar no botao Criar um bloco e mudar o "nome do bloco" para "Paragem".
Passo 3b: Clique em OK.
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Add an input Add an input Add an input Add a label

text number boalean
o |

Jatém o vosso primeiro bloco, mas atualmente ndo esta associado a nada, pelo que temos de o

definir primeiro.

My Blocks
Make a Block
Control ﬁ
. Arduino

Operators [
P ye| Uno starts

Variables P pin operation

+

5] oo

define Stop

pwm pin 3 = output o

pwm pin 11+ output {§)
digital pin 8 * ouput HIGH ~

digital pin 9~ ouput HIGH ~

. lu read digital pin

My Blocks

read analog pin AQ ~

O bloco Stop contém 4 blocos. Os dois primeiros blocos definem a velocidade de ambos os
motores para O e os dois Ultimos sdo blocos de "travagem". Se quiseres usar a desaceleracao,
basta definir o estado dos pinos digitais 8 e 9 para BAIXO.

Agora é altura de criar um bloco de entrada com 3 parametros numéricos que manterao a
velocidade de ambos os motores e a duracao. Clique novamente no botao Criar um bloco e, em
seguida, clique em Adicionar uma entrada - nimero - 3 vezes e devera obter isto:

2

block name () (EED (fio=)

Add an input Add an input Add an input Add a label

text number boolean
ot | 3
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Altere o nome do bloco para "Drive", o primeiro flutuador para "SpeedA", o segundo flutuador
clique em OK.

para "SpeedB" e o terceiro flutuador para "Time" e

&

S SpeedA X speeds J IR

Add an input Add an input Add an input Add a label

text number

boolean

v 3

A ideia basica é obter os valores SpeedA e SpeedB (intervalo aceitavel: -255 a 255), verificar se
algum deles é negativo (ou ambos) e, se for, inverter a direcio definindo o pino de direcao

correspondente. Mas para acionar o motor tem de

define Drive SpeedA SpeedB Time

digital pin 8 ~ ouput LOW =
| digital pin 9~ ouput LOW -
SpeedA > @ _then

digital pin 12~ ouput HIGH ~

digital pin 12 + ouput LOW «

Speedé > @

digital pin 13 + ouput HIGH ~

digital pin 13 ~ ouput LOW -

| pwmpin 3+ output [ abs~ of SpeedA

pwmpin 11+« output ([abs= of SpeedB

usar o valor absoluto no pino PWM.

- x

| Release the brakes

]

[- x

SpeedA is positive - drive forward

£

- x

SpeedA is negative - drive backward

£

SpeedB is positive - drive forward

- x

_| SpeedB is negative - drive backward

F;

| PWM value can't be negative,
so we take an absolute value

- x

Time duration of driving sequence

v
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Entio, vamos tentar mover o robot com os nossos blocos

o] Uno starts

rive D (D ©

Drive forward for 2 seconds

I x

Drive backward for 2 seconds

/77777777

Turn counter-clockwise for 2 seconds

Turn clockwise for 2 seconds

A Ultima paragem é num loop infinito para terminar o movimento.

=

Altera os valores no bloco Drive, carrega o teu programa no Arduino UNO e analisa a
rapidez com que o teu rob6 se move.

o)
g Esta agora pronto para utilizar o seu ARTIEbot em projectos mais complexos, incluindo a
S camara HuskyLens.
5
E -~
g CONCLUSAO
(Y]
~
\JC_'L Vamos ser sinceros, os robo6s sdo legais. Eles podem governar o mundo um dia e, esperancosamente,
s nesse ponto terdo misericérdia de seus insignificantes criadores (os engenheiros robéticos) e nos
ajudarao a construir o paraiso no espaco. Foi uma piada, claro, mas ele sabe disso.
™~
o
—
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Duracao: 90
minutos

Tépicos
Programacao de um rob6
para seguir objetos
utilizando o rastreamento
e o reconhecimento de
objetos

Objetivos

Programar um robd para
seguir objetos

Resultados

Escrever um programa
para um robd com o objeto
descrito a seguir

.:’6'6.

Plano de aula 16

Como preparar um robd para
seguir objetos

Aprendemos como fazer um rob6é se mover na licado anterior.

Verifigue com seus alunos se eles entenderam tudo da ultima
aula e se estéo prontos para a proxima etapa.

Vamos mover nossos robds em dire¢ao a um objeto especifico
agora. Primeiro, devemos detectar esse objeto e rastrea-lo. O
rastreamento de um objeto em movimento requer tecnologia de
rastreamento visual de objetos, bem como operagédo manual.

Apresentagao do objetivo da aula:
Como preparar um robd para rastrear objetos?
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O seguimento de objetos é uma tarefa importante na visio computacional. Refere-se ao processo
de inferir continuamente o estado dos objectos em sequéncias de video. A imagem é recolhida por
uma Unica camara e a informacao da imagem é transmitida a um microcontrolador. Apds analise e
processamento, é calculada a posicao relativa do objeto em movimento. Ao mesmo tempo, o robo
gue transporta uma camara é controlado para rodar e seguir o objeto em tempo real.

Quando o sistema de seguimento de objectos executa a funcao de seguimento, esta divide-se
principalmente em 4 passos:

e reconhecimento do objeto

e rastreio do objeto

¢ analise do movimento do objeto

e controlo do rob6 (ou de qualquer outro sistema) com uma camara

Reconhecimento de objetos - Aprendizagem

Ligue o micro:bit ou Arduino UNO com a camara HuskyLens ao seu computador portatil ou de
secretaria. Aponte a HuskylLens para o objeto alvo, ajustando a distancia e até que o objeto esteja
contido na caixa delimitadora laranja do centro do ecra. Também é aceitavel que apenas parte do
objeto esteja incluida na caixa, mas com caracteristicas distintas.

Em seguida, prima longamente o "botao de aprendizagem" para aprender o objeto a partir de varios

angulos e distancias. Durante o processo de aprendizagem, a caixa cor de laranja com as palavras
"Aprendizagem: ID1" sera apresentada no ecra.

<o) Object Tracking Object Tracking
Learning:ID

Object
nition Tracking
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Quando o HuskyLens conseguir localizar o objeto em diferentes angulos e distancias, solte o "botao
de aprendizagem" para concluir a aprendizagem. Se nao existir uma caixa laranja no centro do ecr3,
significa que o HuskyLens ja aprendeu um objeto. Se pretender localizar outro objeto - selecione
"Esquecer objeto aprendido” e aprenda novamente.

Na funcao de rastreamento de objetos, o HuskyLens pode continuar aprendendo, ou seja, enquanto
acamera vir o objeto aprendido, ela continuara aprendendo o estado atual do objeto, o que
favorece a captura do objeto dindmico. Método de operacao: pressione longamente o botao de
funcao parainserir a configuracao do paradmetro da funcao de rastreamento de objetos.

%>  Object Tracking

Object
Tracking Reco

Empurre a tecla de funcao para a direita para acessar o pardmetro Learn Enable, depois pressione a
tecla de funcao brevemente para seleciona-lo e, em seguida, empurre-a para a direita para ativar
Learn Enable, ou seja, o controle deslizante na barra estad na posicao correta . Em seguida, pressione
brevemente a tecla de funcdo novamente para confirmar este parametro. Saia do submenu com um
toque curto no item Salvar e Retornar para salvar as alteracoes.

{%>  Object Tracking {%>  Object Tracking

Learn
Enable
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Ao reiniciar o HuskyLens, o ultimo objeto aprendido nao é salvo por padrao e vocé pode ativar a
opcao Salvar automaticamente conforme explicado anteriormente.

Como trabalhar: Da mesma forma que acima, apés inserir a configuracao do pardmetro, mova o
controle deslizante no item Auto Save para a posicao correta. Dessa forma, vocé so precisa
aprender o objeto uma vez. Reiniciar a cAmera salvara o ultimo objeto que vocé aprendeu.

Seguimento de objeto
A resolucao do ecra do sensor HuskyLens é de 320*240, como mostra a imagem seguinte.

/77777777

As coordenadas do ponto central do objeto obtidas através do programa também se encontram
dentro deste intervalo. Por exemplo, se os valores das coordenadas obtidos forem (160, 120), o
objeto a ser seguido esta no centro do ecra.

"Coordenadas X" e "Coordenadas Y" referem-se a posicao do ponto central da caixa na coordenada
do ecra. "Object width" (Largura do objeto) e "Object height" (Altura do objeto) referem-se ao
tamanho da moldura. Na funcao de seguimento de objectos, a moldura é quadrada, pelo que a
largura e a altura sao iguais.

th://erosmus—orJrie.eu

Testar o seguimento de objectos - Opcao 1 (Maqueen Plus/HuskyLens)
Abra o Mind+ e carregue as extensoes para trabalhar com o Maqueen Plus e a cAmara HuskyLens.
Utilize este cédigo:

131
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(= ¢ micro:bit starts
Huskylens initialize pin o until success

@ Huskyl ens switch algorithm to Object tracking ~

&=

ﬁﬁ set motor All » stop
forever

&Y Huskylens request data once and save into the result

=7

if @ Huskyl ens check if ID @) is learned from the result? then

if @ Huskylens check if ID @ frame = is on screen from the result? _then

serial output join @ Huskylensget Xcenter= of ID @) frame~ fromtheresult in string~ , No-Wrap =
serial output join Eﬁ Huskylens get Y center - of ID @@ frame - fromtheresult in swing~ , No-Wrap -
serial output join % Huskylens get width » of ID n frame -~ fromthe result in string~ , No-Wrap ~

serial output join 251 Huskylens get height > of ID n frame » from the resuft in string~ , Wrap ~

wait o seconds

Passar para a verificacao dos resultados
Testar a localizacio de objectos - Opcao 2 (Arduino UNO/HuskyLens)

Abra o Mind+ e carregue as extensdes para trabalhar com o Arduino UNO e a cAmara HuskyLens.
Utilize este codigo com o Arduino/HuskyLens:

Uno staris
Eﬁ; HuskyLens initialize pin €@ until success
@ HuskyLens switch algorithm to Object tracking «

@ HuskyLens request data once and save into the result
if @ HuskyLens check if ID ) is learned from the result?  then

if @ HuskyLens check if ID @]) frame - is on screen from the result? then

serial output | join @ Huskylens get | X center » | of the ID ) No. @] |frame » from the result  in string~ , No-Wrap ~

serial output | join % Huskylens get Y center » of the ID o No. o frame = ‘from theresult’ in string~ , No-Wrap ~
serial output | join @ Huskylens get width - of the ID @) No. € ' frame - from theresult’ in string - , No-Wrap -

senal output | join Pla - us ens get eight = of the 0. ame « om the result In Strlnq- 5 rap =
ial output join (I | £} Huskylens get height - of the ID @) N fr from the result) in string - , Wrap

wait ((B) seconds
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Verificar os resultados no monitor de série (ambas as opcoes)

Abra o monitor de série clicando no icone USB na parte inferior direita do ecra da Mind+.

Dy ® B - |

Tente mover o objeto para a esquerda e para a direita para observar a variacdo numérica do centro
X.Mova o objeto para cima e para baixo para observar a variacdo numérica do centro Y. Mova o
objeto para a frente e para tras para observar a variacdo numérica da largura e da altura.

: 115, H: 115
: 120, H: 120
: 85, H: 85
: 181, H: 121
: 185, H: 185
: 118, H: 118
H: 188
H: 112
H:

Y:
Y:
Y:
Y:
Y:
Y:
Y:
Y:
Y:
Y:
i

®

Analise do movimento do objeto
Como se pode ver naimagem seguinte, o ecra esta dividido em 3 seccoes de acordo com o eixo X do
sistema de coordenadas do ecra da cAmara e a seccao central é a nossa seccao alvo.
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Quando a cAmara detecta continuamente o estado do objeto alvo naimagem, o seu centro X é 120-
200, o que significa que o alvo esta no centro do campo de visao e que o rob6 nao precisa de ajustar
a sua posicao; o seu centro X é 0-120, o nosso robd precisa de se ajustar virando a direita; o seu
centro X é 200-320, o ARTIEbot precisa de virar a esquerda para se ajustar.

Agora é altura de criar uma parte principal do cédigo para virar o rob6 na direcdo do objeto.
Ambas as opcdes - Renomeia a minha variavel flutuante para x. Clica com o botao direito do rato na
variavel -> Renomear varidvel numérica.

Rename Variable

Rename all [my float variable] variables
to:

y

(% micro:bit starts

‘ Cancel ‘n £y Huskylens initialize pin €§ until success

b

M Huskylens switch algorithm to Object tracking =
set motor All -~ stop

forever

g;i Huskylens request data once and save into the result
0pcéo 1- seguir fo) objeto i HuskylLens check if ID o is learned from the result? = then
com Maqueen Plus i &E{é HuskyLens check if ID @) frame ~ is on screen from the result? then
set x+ to £ Huskylens get X center » of ID o- frame » from the result

z7

SEE 120 BT x «:=@ then

Utilizar e configurar os @ setmotor All~ stop
blocos como na figura abaixo: B0 « @ - e D

set motor Left » move by @ speed Forward »

set motor Right+ move by @ speed Forward -

X > and X < then@

set motor Left » move by ) speed Forward ~

set motor Right~ move by @ speed Forward ~

ﬁ% set motor All » stop

else

U"Eﬁ set motor All ~ stop
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Opcao 2 - seguir o objeto com o ArtieBot

Primeiro, define os blocos Drive e Stop como descrito na licdo anterior (Programar o robd)

define Drive SpeedA SpeedB Time define Stop

uFi'i| digital pin 8 + ouput LOW ~ 0| pwmpin 3~ mutput@

[ dlgltal pin 9~ ouput LOW ~ ‘We| pwmpin 11+« output@
if: SpeedA > @ then

| digital pin 12 ~

& SR

SpeedB > @@ _then
'| digital pin 13~
else
uF:c.| digital pin 13 =

T pwm pin 3+ output | abs~ of SpeedA

‘ho| pwmpin 11~ output { abs~ of SpeedB

wait Time seconds
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Utilizar e configurar os blocos como na figura abaixo:

define Stop

pwm pin 3 * output o

ma| pwm pin 11 » output o

define Drive SpeedA SpeedB Time

‘ino| digital pin B+ ouput LOW -
digital pin 9~ ouput LOW =
SpeedA = o then

digital pin 12 = ouput

‘mo| digital pin 12 »

SpeedB > a

/| digital pin 13 =+ ouput

| digital pin 13 =

/| pwm pin 3+ output | abs= of SpesdA

pwm pin 11 = output | abs~ of SpeedB

=

35

o

v - . .

'% AMBAS as opcoes - Verificar como funciona

«  Carrega o programa para o teu robot.

% Faz os ajustes a velocidade do MotorA ou MotorB, se necessario.
© Quando a caixa do objeto identificado estiver no centro do ecra, o robd para.
~ . , . . .. . -
£ Quando a caixa esta no lado esquerdo ou direito do ecra, o robd ajusta automaticamente a posicao
~  paraaesquerda ou para a direita até que a caixa esteja localizada na seccio alvo do ecr3

120 200

©

(ap)

—
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Seguir o objeto

Os nossos robos viraram-se para os objectos, mas ainda nao os seguiram. Para isso, temos de
detetar o tamanho do objeto para saber se é grande (perto da cdmara) ou pequeno (longe da

camara).

Crie uma nova variavel (numérica) e dé-lhe o nome de h. Esta variavel ird guardar a altura do objeto
que estamos a seguir. Se a altura do objeto estiver entre 60 e 100, o robd manterd a posicdo atual.
Se for inferior a 60 - estd longe e temos de fazer com que o rob6 avance. Se for superior a 100, o

robo6 deve deslocar-se para tras.

Opcao 1 - Cdédigo para Maqueen Plus

&% micro:bit starts
HuskyLens initialize pin € until success
HuskyLens switch algorithm to Object tracking ~

set motor All = stop

HuskyLens check if ID @) frame = is on screen from the result?

set x+ to
set h= to
if % and h

=@ and  x <= ED

set motor All = stop

X > o and < @ then @

set motor Left = move by speed Forward =

set motor Right = move by ) speed Forward =

then (=)

set motor Right = move by @ speed Forward =

x > @@Ly and x < R

set motor Left = move by @€ speed Forward ~

h >@ and h <@ thenE

set motor All + move by @ speed Forward =

h = @ and h < @ then (3

set motor All = move by @) speed Backward ~

then

Huskylens get X center = of the ID o No. 0 frame = from the result

HuskyLens get height = of the ID 0 No o frame = from the result

>=@@) and h <= @0 then
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Opcao 2 - Codigo para Arduino (ArtieBot):

i i 1= define Drive SpeedA SpeedB Time

£ Huskylens initialize pin “ until success

=7

digital pin 8 * ouput LOW =
@ Huskylens switch algonthm to Object tracking ~
foreve

digital pin 9+ ouput LOW -
r

g Huskylens request data once and save into the result Speedd = o

7| digital pin 12+ ouput
if %!} Huskylens check if ID o is leamed from the resuli? then Fiedor it i
8 A | h . § 7
if %‘, HuskyLens check if ID o frame = is on screen from the result?  then digital gai] 12 = | ouput| [OW.»
set x~* to %4‘;1 Huskylens get X center » of the ID o MNo. n frame = from the result

set h+= to é& Huskylens get height = of the ID o No. o frame = from the result i SpeedB > 6
digital pin 13 »+ ouput
ol — and | x <= and h >=@ and h <=0 _then igital pin oupu

digital pin 13 * ouput

« <@ then®

.

pwm pin 3~ output { abs = of SpeedA

x =@ then & e | pwmpin 11+ output | abs= of SpesdB

h <@ then©

define Stop

h <@ then (@ ‘W pwmpin 3+ output i)

pwmpin 11+ output Q

O) @ R ©

Ambas as opcoes - Verificar o seu funcionamento

Carregue o programa no micro:bit/Arduino UNO para verificar o seu funcionamento.

Faca as correcdes para tornar o movimento suave, ajustando a velocidade dos motores e o
tempo de conducao.

Depois de o HuskyLens terminar de aprender um objeto, os rob6s seguem-no automaticamente
e movem-se para a frente, para trds, para a esquerda e para a direita, mantendo a caixa do objeto
no centro do ecrd e auma distancia adequada.

Quando o robo é utilizado como um robd de seguimento, pode ser programado para localizar
qualquer alvo com a camara HuskyLens. Isto significa
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O rastreamento de objetos é a tarefa de obter um conjunto de valores apés a deteccao do
objeto, criando um identificador Unico para cada um dos objetos detectados e, em seguida,
rastrear cada um dos objetos conforme eles se movem e marca-los com uma caixa no video,
respeitando o identificadores atribuidos. Os métodos de ultima geracao incluem a fusao de
dados de RGB e outras cameras para fornecer rastreamento de objetos mais confiavel.
Agora entendemos os principios basicos do rastreamento de objetos e aprendemos a funcao
de rastreamento de objetos do HuskyLens.

Também sabemos como usar o HuskyLens para que nosso rob6 possa rastrear um objeto.

/17777777

CONCLUSAO

Para rastrear um objeto com sucesso, devemos primeiro detecta-lo e depois rastrea-lo.

Rastrear um objeto em movimento requer tecnologia de rastreamento visual de
objetos, bem como controle manual.
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Duracao: 90
minutos

Topicos
Robo6 de programacao para
o seguimento de linhas
utilizando uma camara de
luz visivel, uma camara
termograficade
infravermelhos e outros
instrumentos de detecao

Objetivos

Programar um robo para
seguir objetos

Resultados

Escrever um programa
para um robdé com o objeto
descrito a seguir

.:’6'8.

Plano de aula 17

Projeto com um robd - seguimento
de linha

Aprendemos como programar robds para seguir objetos na licao
anterior.

Certifique-se de que seus alunos entendam tudo da ligdo anterior
e estejam prontos para a préxima etapa.

Vamos aprender agora como encontrar e seguir uma linha.

Apresentagao do objetivo da aula:
Como preparar o robd para seguir a linha?

X

X
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O seguimento de linha refere-se ao processo de deslocacao de um objeto ao longo de uma rota
designada. Um rob6 de seguimento de linhas totalmente funcional utiliza um robé mével como
transportador, uma camara de luz visivel, um termovisor de infravermelhos e outros
instrumentos de detecao como sistema de carga, uma fusao de informacao multicampo de visao
artificial, campo eletromagnético, GPS e GIS como sistema de navegacao para movimento e
seguimento auténomos do robd, e um computador incorporado como plataforma de
desenvolvimento de software e hardware para o sistema de controlo.

Sensores de seguimento de linha

Type Infrared Line Tracking Sensor Visual Sensor

Comparison Items

Cost Low High

Range of Vision The sensor has a small range of view; it |The range of vision is wide, and the
needs to be close to the ground . movement state can be adjusted in

advance according to the line changes.

Environment Adaptation When the usage environment is When the use environment is changed,
changed, the sensitivity of the sensor |only the lines need to be relearned, and
needs to be adjusted, and the the operation is simple.
adjustment process is complicated.

Map Adaptation Generally, only suitable for simple maps|Suitable for maps with clear background
with clear background lines, black and |lines, multi-colour lines, solid lines, dotted
white lines or solid lines lines and other complex conditions.

Algoritmo de seguimento de linhas do HuskyLens

A funcao de seguimento de linhas do HuskyLens baseia-se no Pixy, um projeto de cédigo aberto
da Universidade Carnegie Mellon. O algoritmo do Pixy consegue reconhecer a cor das imagens.
A suaideia basica é utilizar o espaco de cor para remover o fundo que ndo interessa a todos os
utilizadores e extrair o primeiro plano (como as linhas).

Como o robd pode seguir a linha preta no mapa de rastreamento (que
tem linhas pretas em fundo branco)? Na verdade, sbé6 precisamos saber a

posicdo relativa do ARTIEbot em relacdo a linha preta.
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Basicamente, temos as seguintes trés situacoes:

1. Quando o robd estiver no lado direito da linha preta, ele deverd virar a esquerda
2. Quando o rob6 esta no centro, alinhado com a linha preta, ele deve seguir em linha reta
3. Quando o robd estiver no lado esquerdo da linha preta, ele devera virar a direita

Implementacao

Aresolucao da tela HuskylLens é 320x240. O ponto O no canto superior esquerdodatelaéa
origem das coordenadas da tela (0, 0), a direcao horizontal direita é a direcio positiva do eixo X e
adirecao vertical para baixo é a direcao positiva do eixo Y, entao as coordenadas no canto
inferior direito da tela sdo (320, 240).A linha laranja pontilhada na imagem é o eixo central da
tela e o valor x destalinha é 160. A linha preta na tela abaixo estd a linha do mapa "vista" pela
camera HuskylLens. A seta azul é adirecao da linha calculada pelo HuskyLens. As coordenadas do
ponto inicial da seta azul sdo (x1, y1) e as coordenadas do ponto final sdo (x2, y2).

s,

W Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union

141



|'1+Jr|o://erosm us-artie.eu

143

L)

RS
3 ®
q ARTIE :b..,

Community Verified iconPara simplificar - s precisamos saber o ponto inicial (x1) da seta azul
em relacdo ao eixo central (x=160) para implementar o rastreamento de linha.

Esta funcao pode rastrear linhas de cores especificadas e fazer previsao de caminho. A
configuracao padrao é rastrear linhas de apenas uma cor e este projeto usara um
rastreamento de linha de cor.

Configuracoes da cAmera

Passo 1: Disque o botao de funcao para a esquerda ou direita até que a palavra "Line Tracking"
seja exibida na parte superior da tela.

Passo 2: Pressione longamente o botao de funcao parainserir a configuracao do parametro da
funcao de rastreamento de linha.

Etapa 3: disque o botao de funcao para a direita ou para a esquerda até que "Aprender
Multiplos" seja selecionado, pressione rapidamente o botao de funcao e disque-o para a
esquerda para desligar a chave "Aprender Multiplos", ou seja, o icone quadrado no progresso
barra esta virada para a esquerda. Em seguida, pressione rapidamente o botao de funcao para
concluir este parametro.

Learn

M

Passo 4: Vocé também pode ligar o LED configurando "LED Switch". Isso é muito Gtil em
ambientes escuros. Referindo-se ao método acima, ligue o "LED Switch".

Passo 5: Disque o botao de funcao para a esquerda até que "Salvar e Retornar" seja
selecionado e pressione rapidamente o botdo de funcao para salvar os parametros e ele
retornara automaticamente.

Aprendizagem e acompanhamento

Aprendizado de linha: Aponte o simbolo “+” para a linha e, a seguir, aponte a caixa laranja para
a area de fundo. Recomenda-se que nao haja outras linhas na tela. Tente manter o HuskylLens
paralelo a linha alvo; o HuskyLens detectard automaticamente a linha e uma seta branca
aparecera. Em seguida, pressione rapidamente o "botao de aprendizagem" e a seta branca se
transforma em uma seta azul.
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Ao aprender alinha, precisamos ajustar a posicao do HuskyLens para ficar paralela a linha.
O HuskyLens pode aprender linhas em qualquer cor que tenha um contraste de cor ébvio com

o fundo, mas essa linha deve ser monocromatica para manter o processo de rastreamento de
linha estavel.

O HuskyLens pode aprender e rastrear varias linhas com cores de linha diferentes, mas
gualquer uma dessas linhas deve ser monocromatica e em contraste visivel com o fundo.
Neste exemplo usaremos linha preta (fita isolante preta sobre fundo branco como papel ou
MDF branco).

A visibilidade da linha depende muito da luz ambiente. Ao seguir a linha, tente manter a luz
ambiente o mais estavel possivel e use o LED HuskyLens se necessario.

Open your Mind+ and load extensions.

Open your Mind+ and load extensions. When using the micro:Maqueen plus robot, make sure
that you select the right version (V1 or V2).

Rename my float variable to x. Right click on variable -> Rename numeric variable.

Algorithm

Read x1 (or x beginning) from HuskyLens Line tracking function - it is the beginning point of
the blue arrow

If the black line is on the left side of the screen (x1<150) - robot should turn left.

If the black line is on the right side of the screen (x1>170) - robot should turn right.

If the black line is in the middle of the screen (150<=x1<=170) - robot should go straight.
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Opcao 1 - Seguimento de linha com Maqueen Plus
Use este cédigo:

(*® micro:bit starts

% HuskyLens initialize pin €@ until success

f:éf:j HuskyLens switch algorithm to Line tracking =
forever

% Huskylens request data once and save into the result
if % Huskylens check if ID o is learned from the result? then
f&fwﬁ Huskylens check if ID @) arrow + is on screen from the result?  then
set my float variable ~ to féﬁj Huskylens get X beginning = of ID n arrow » from the result
my float vaniable >= and  my float variable <= then
set motor All = move by @ speed Forward ~

my float variable < then @

=i

set motor Right - move by @) speed Forward ~

set motor Left - move by @ speed Forward ~

>
9
£ my float variable > @ then @
O
é set motor Left -+ move by @) speed Forward -
8 :
g set motor Right ~ move by speed Forward ~
3
e
else
@ set motor All » stop
Lo
<r
y—
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Opcao 2 - Seguimento de linha com Arduino (ArtieBot)

Primeiro defina os blocos Drive e Stop conforme descrito na licio Programando o robé. E
uma boa ideia colocar os scripts usados com frequéncia na mochila e mové-los facilmente
entre projetos.

define Drive SpeedA SpeedB Time define Stop

8~ ouput LOW ~ me| pwmpin 3+ output {i

o iRl

e dlgltal pin 9~ ouput LOW « 5| pwmpin 11~ output L 0]

. SpeedA }@ :ﬂien_ |-Ir-m digital pin 8 + ouput HIGH ~

‘o] digital pin 12~ ouput oe| digital pin 9+ ouput HIGH +

‘o | digital pin 12 «

SpeedB > @

| digital pin 13~ ouput

digital pin 13 = ouput

pwm pin 3~ output | abs+ of SpeedA

%e| pwmpin 11~ output { abs+ of SpeedB

wat 'ﬁme _ seconds
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Uno starts define Stop

@ Huskylens initialize pin Q until success

pwm pin 3 - output o

Huskyl ens switch algorithm to  Line tracking =
@ . g " pwm pin 11~ output @

@ Huskyl ens request data once and save into the result
if @ Huskylens check if ID o is learned from the result? then

if @ Huskylens check if ID o arrow ~ is on screen from the result?  then

set x+ fo @ HuskyLens get X beginning « of ID 0 arrow » from the result

if x >=@EE) and
A 90 X 00 L 0.25 ]
eseif x < @) then®
prive D € ED
ekeif x > @) then®

R 20 X 40 X(0.25 ]
®

else

define Drive SpeedA SpeedB Time

digital pin 8+ ouput LOW =
digital pin 9~ ouput LOW -

SpeedA > o then

| digital pin 12 + ouput HIGH +
digital pin 12 ~ ouput LOW -

SpeedB > ()

digital pin 13 » ouput HIGH ~

:J digital pin 13 + ouput LOW «~

pwm pin 3~ output | abs~ of SpeedA
| pwmpin 11+ output | abs+ of SpeedB

wait Time seconds
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Ambas as opcoes - Teste seu algoritmo

Prepare a superficie branca (papel ou MDF) e use a fita isolante para fazer uma linha (veja
exemplo abaixo ou faca algo semelhante).

Carregue o programa no seu robd, coloque o robé em algum lugar da linha e veja como
ele se move. Segue a linha?

A linha esta sendo perdida? Existe uma maneira de lidar com isso? As dicas a seguir irdo
ajuda-lo:

- Tente mudar o dngulo da cAmera

- Tente obter o inicio X daseta ID 1 em vez do ponto final X

Adicione cédigo a prova de falhas usando a seguinte dica:

- Se uma linha estiver presente e uma seta for detectada, prossiga para o cédigo de
manipulacdo da seta e salve o conteudo da variavel x em uma nova varidvel chamada
lastx

- Se alinha for perdida e a seta ndo for detectada, use lastx em vez de x para alcancar a
linha novamente.

E finalmente o mais importante - aplique as correcoes para tornar o movimento suave,
ajustando a velocidade dos motores e o tempo de conducao. Este algoritmo analisa a
posicao de x; tem 3 cases como na foto abaixo.

I
I
I
]' turn right
I

|

[
trailght

[

[

Vocé pode otimizar esse algoritmo para 5 casos ou até 7 para tornar o movimento mais
suave?
Veja as fotos abaixo para ter uma ideia de como fazer isso.
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Recapitulacao do conhecimento

1. Entenda os principios basicos do rastreamento de linha
2. Aprenda a aplicar a funcao de rastreamento de linha HuskyLens
3. Aplicar e otimizar o algoritmo de seguimento de linha

Como o nome sugere, o robo seguidor de linha é um veiculo automatizado que segue uma linha
visual embutida na superficie. Esta linha visual € um caminho no qual o rob6 seguidor de linha
corre. Geralmente, ele usa uma linha preta em uma superficie branca, ou vocé pode ajusta-la
como uma linha branca em uma superficie preta.

Normalmente, iniciantes e estudantes teriam sua primeira experiéncia robdtica com este tipo de
robd.

Nas industrias, robos gigantes seguidores de linha sao utilizados para auxiliar o processo de
producao automatizado. Eles também sao usados em aplicacoes militares, para fins de assisténcia
humana, servicos de entrega, etc.

Agora entendemos os principios basicos do rastreamento de linha e sabemos como aplicar a
funcao de rastreamento de linha HuskyLens.

Também sabemos como aplicar e otimizar o algoritmo de seguimento de linha.

Discuta com seus alunos as diferencas e semelhancas entre rastreamento e seguimento de
objetos e rastreamento e seguimento de linhas.

CONCLUSAO

Aprendemos os principios basicos do rastreamento de linha usando a funcao
HuskyLens e otimizamos o algoritmo de rastreamento de linha.
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