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INTRODUCCION
	A continuación, se entregarán los objetivos del proyecto, una serie de suposiciones y restricciones respecto a la realización de este y se detallará información sobre los documentos a entregar durante el desarrollo del proyecto. 
El proyecto consiste principalmente en recrear el juego llamado “Flip-Tac-Toe”, diseñando y programando un robot que pueda participar en el juego, contra un oponente robot de características similares y ganar. 
ACERCA DEL JUEGO: FLIP-TAC-TOE
	Flip-Tac-Toe, es un juego de mesa del tipo estratégico, en el cual se pone a prueba las habilidades y destrezas de sus usuarios, tanto como la concentración, capacidad de planificación, razonamiento, percepción viso-espacial, entre otras habilidades cognitivas.
En el caso de este sistema, los creadores decidieron llevar este juego a otro nivel, o mayor escala, es decir, se llevó el juego a una escala aumentada excesivamente, en el cual sus protagonistas serán robots, los cuales serán controlados por cada equipo.

		El juego se desarrolla en un tablero 3x3, en el cual el objetivo es realizar una línea recta o horizontal de piezas (de un color específico para cada equipo), impidiendo en el mismo tiempo el avance del otro equipo a medida del juego.
En si el juego es muy similar al juego conocido trivialmente en chile como “El gato”. la diferencia principal de este, es que, en el proceso de cambio de dirección de las piezas, la persona (en este caso el robot) tiene que recorrer una distancia x para realizar el cambio de las mismas. Desde un punto A al punto B donde se encuentra el tablero.
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OBJETIVO GENERAL
	Comenzaremos con lo fundamental:
¿Qué es la robótica?
El termino en si es amplio, aunque nos centraremos en lo fundamental, prácticamente es hacer que un objeto de mecatrónica, haga las tareas de un humano, o un objetivo específico.
¿Qué vendría a ser LEGO MINDSTORM?
Es una extensión de la compañía Lego, el cual se enfoca en proyectos o para el disfrute de niños con habilidades para programar desde edades tempranas.El objetivo general en este proyecto, será realizar un robot con LEGO MINDSTORM, que sea capaz de competir en el juego llamado “Flip Tac Toe”.
El robot realiza una corrida contrarreloj contra un oponente. su objetivo es ir de manera específica a dar vuelta un tarro, en el cual el ganador es el cual consigue dar, con el boceto mirado desde mirada periférica desde arriba conseguir una línea recta o diagonal.
Otros puntos a tratar fundamentales de este proyecto:
· trabajar en equipo 
· aprender a reconocer nuestras vulnerabilidades
· reconocer las fuerzas de cada uno para trabajar de manera consecuente en cada clase.

OBJETIVOS ESPECIFICOS
·  Diseñar robot.
·  Implementar movimientos mediante codificación en Python.
·  Terminación del Robot.
·  Pruebas y Ejecución del Robot.








RESTRICCIONES

· Realizar cambios en la planificación del proyecto sin hacer consultas previas al resto del equipo de trabajo.
· Extraer las herramientas (físicas) de trabajo fuera del área designada para el desarrollo del proyecto (Laboratorios).
· Herramientas limitadas al momento de trabajar en el proyecto (Armado del robot con piezas Lego, limitadas al paquete de Lego Mindstorm).

ENTREGABLES
Durante la realización del proyecto habrá una serie de documentos a entregar con motivo de actualizar la información con respecto a los avances y organización del proyecto, tales como:
· Plan de Proyecto.
· Bitácoras de seguimiento.
· Presentaciones.
· Programación en Python.
· Informes.
· Material Audiovisual (Imágenes y videos).
· Wiki (Red mine).
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ROLES Y RESPONSABILIDADES
· Jefe de proyecto: Es la persona que coordina, organiza y representa al equipo de trabajo.
· Programador: La persona/as encargada/as de realizar la programación.
· Encargado de informes: Responsable de redactar los informes y entregarlos en los plazos establecidos. 
· Diseñador de sistemas robóticos: Diseña la interfaz gráfica del programa, para que este sea amigable con el usuario a la hora de utilizar.
· Encargado de las bitácoras: Encargado de realizar las bitácoras semanales.

ENCARGADOS PARA CADA ROL 
· Jefe de proyecto: José Diaz.
· Programador: Félix Calle.
· Encargado de informes: José Diaz.
· Encargado de las bitácoras: José Diaz / Félix Calle / Kenny Cifuentes / Isabel Condori.
· Diseñador de sistemas robóticos: Kenny Cifuentes / Isabel Condori.
· Encargado de la wiki: Félix Calle

MECANISMOS DE COMUNICACIÓN
· Google Drive:
a) [bookmark: _Ref20385502]Word Online.
b) Power Point Online.
· Redes Sociales:
a) WhatsApp.
b) Facebook.
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DISEÑAR ROBOT
	NOMBRE
	DESCRIPCION
	RESPONSABLE
	PRODUCTO

	Visualizar el mejor modelo a incorporar para el juego Flip-tac-toe
	Buscar información y visualizar el mejor modelo para el robot.
	-BLUE FOX COMPANY
	Diseño Robot
“Crusader Fox”

	Verificar piezas necesarias
	Realizar contabilidad de piezas necesarias para el armado.
	-BLUE FOX COMPANY
	Construcción Robot
“Crusader Fox”

	realizar armado del robot
	Comenzar a realizar el armado del mismo.
	-BLUE FOX COMPANY
	Construcción Robot
“Crusader Fox”

	verificar estabilidad del robot
	Ver cómo está la estabilidad del robot en sí.
	-BLUE FOX COMPANY
	Robot
“Crusader Fox”



	NOMBRE
	DESCRIPCION
	RESPONSABLE
	PRODUCTO

	Buscar codificación de los movimientos
	Buscar información, codificación de cada movimiento.
	-Félix Calle

	Programación 
“Crusader Fox”

	verificar cada movimiento
	Visualizar funcionamiento de cada movimiento.
	-Félix Calle

	Programación
“Crusader Fox”

	realizar edición de cada movimiento
	Realizar cambios o edición de los movimientos.
	-Félix Calle

	Programación
“Crusader Fox”

	Programación de los movimientos
	Programar todo movimiento del mismo.
	-Félix Calle

	Programación
“Crusader Fox”


PRUEBAS Y EJECUCION DEL ROBOT




REVISION DE ERRORES EN EL ROBOT
	NOMBRE
	DESCRIPCION
	RESPONSABLE
	PRODUCTO

	Revisión  detallada de cada movimiento 
	Revisión al margen de cada movimiento del robot.(Estabilidad y recorrido).
	-Jose Diaz


	Robot “Crusader Fox”

	Revisión de Errores
	Realización de una lista de errores a encontrar.
	-Jose Diaz

	Robot “Crusader Fox”

	Reparación de errores encontrados
	Comenzar a solucionar los errores encontrados en el mismo.
	-Jose Diaz

	Robot “Crusader Fox”

	Respaldo
	Respaldo en la nube.
	-Jose Diaz

	Unidad en la nube



PRUEBAS Y EJECUCION DEL ROBOT
	NOMBRE
	DESCRIPCION
	RESPONSABLE
	PRODUCTO

	pruebas de velocidad y estabilidad en el movimiento 
	Pruebas contra cronometro de la velocidad del robot.
	Félix Calle
	Robot “Crusader Fox”

	pruebas de velocidad de estabilidad en rotaciones
	Pruebas contra cronometró de la velocidad y la estabilidad del robot.
	Isabel Condori
	Robot “Crusader Fox”

	pruebas de velocidad  en el agarre
	Pruebas contra cronometro del agarre del robot.
	Kenny Cifuentes
	Robot “Crusader Fox”

	pruebas en simulación de competencia de “Flip Tac Toe”
	Pruebas contra cronometro en un circuito armado, para la simulación del robot en la competencia.
	José Diaz
	Robot “Crusader Fox”

	Respaldo y Finalización del proyecto
	Respaldo en la nube.
	José Diaz
	“Crusader Fox”


CARTA GANTT
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PLANIFICACION DE RIESGOS
	
RIESGOS
	PROBABILIDAD
DE
OCURRENCIA
	NIVEL
DE
IMPACTO
	ACCIÓN
REMEDIAL

	Inconvenientes en el funcionamiento correcto del robot.
	
%30
	
2
	Consultar al profesor sobre funcionamiento o investigar en internet.

	La ausencia de un integrante del equipo de trabajo a una sesión.
	%30
	3
	Repartir las tareas propuestas entre los integrantes presentes en la sesión de trabajo.

	Problemas de salud en el personal
	%30
	3
	Asignar las tareas entre los demás integrantes del grupo hasta el regreso del integrante con problemas de salud a la sesiones de trabajo.

	Perder toda la información.
	%20
	1
	Comunicar de manera inmediata al profesor, mientras en conjunto se buscan respaldos antiguos.

	No tener al alcance la tecnología necesaria para llevar a cabo el proyecto como se desea.
	
%20
	
1
	Bajar el nivel, ahora utópico, que se desea alcanzar, y adecuarse a la tecnología proporcionada.

	Cambios en el personal
	%20
	3
	Reorganización del esquema de trabajo.

	Componentes defectuosos
	%10
	2
	Solicitar al profesor cambiar componentes o comprar nuevos

	La falta de un computador para trabajar.
	%10
	3
	Solicitar computar a profesor de turno.

	El Robot pueda ser desarmado por fuerzas externas.
	%40
	4
	Poder tener un respaldo en la nube, el cual nos sirva para poder realizar todo el armado del robot.









	TIPO DE RIESGO
	INDICADORES POTENCIALES

	Organizacional
	Descoordinación en las tareas designadas para cada integrante del equipo.

	Personas
	Mala convivencia y comunicación entre los integrantes del equipo

	Herramientas
	Impedimento a acceder a lugares o herramientas de trabajo, para realizar el proyecto

	Estimación
	Incumplir los plazos establecidos para las entregas de documentos correspondientes al proyecto.

	Tecnología
	Detección de errores en la tecnología disponible, y no poder solucionarlos a corto plazo. 
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RECURSOS							COSTOS
HARDWARE 			
· Computador---------------------------------------------------------| $800.000
· Celular -----------------------------------------------------------------|$100.000
· MicroSD-----------------------------------------------------------------|$5.000
· LegoMindstorm--------------------------------------------------------|$429.990
SOFTWARE
· Putty-------------------------------------------------------------------|Gratis
· OS Windows 10------------------------------------------------------|$50.000
· MobaTextEditor------------------------------------------------------|Gratis
· Cuenta MEGA----------------------------------------------------------|$4.500 (Mensualidad)

ESTIMACION DE COSTOS (TRABAJADORES):
· Tiempo de programación: 2 meses
· Costo total horas de programación: $5.000.000
· Diseñador de sistemas Robóticos: $6.000.000
· Encargado de los informes: $ 1.800.000
· Jefe de proyecto: $3.000.000


COSTO TOTAL DEL PROYECTO:
$16,809,000
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ESPECIFICACION Y REQUERIMIENTOS
En esta sección del documento se hablará sobre las funcionalidades del robot “Crusader Fox”. Dado esto a continuación, se mostrarán en un listado las funciones que realizara nuestro producto: 
	FUNCIONALES
· El robot armado, cumplirá con los siguientes requisitos mínimos:
· Un modelo estable.
· Realizar cada acción de manera satisfactoria.
· Estabilidad al momento de realizar cada acción.
· El robot realizara las siguientes acciones:
· Avanzar en línea recta.
· Atrapar una lata con la garra implementada.
· Dar un giro de 180° a la lata atrapada.
· Colocar en el suelo a la lata con el giro de 180° ya hecho.
· Competir en el campeonato “FLIP TAC TOE” que se realizara a final de semestre y dar buenos resultados.

· El usuario podrá controlar el robot mediante una interfaz de usuario limpia, la cual se podrá usar desde su computador más cercano. 
· El robot será controlado mediante conexión wifi (es un requisito obligatorio). 
· Cada tipo de acción será guardada en medios audiovisuales (Imágenes y videos).
· Cada parte del desarrollo a medida cronológicamente, será registrada en una wiki. 








NO FUNCIONALES

· Se realizará el robot, con la herramienta de trabajo llamada LEGO MINDSTORM EV3 versión de 541 pcs/Stck/pzs/db.
· Se realizará todo el tipo de codificación mediante el Lenguaje de programación Python.
· El robot se demorará en cada acción un tiempo extra, debido al delay que hay entre el cliente al servidor.
· Se completará totalmente el proyecto en el tiempo estimado de 1 Semestre.

ARQUITECTURA PROPUESTA
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DISEÑO DE LA INTERFAZ DE USUARIO
[image: ]

CARTA DE REQUIRIMIENTOS
Se expresará en formato de archivo la carta de requerimientos hacia el proyecto. 
(hacer click en el enlace que se encuentra a continuación para seguir al archivo del mismo)
	Carta de Requerimientos -> Proyecto “Crusader Fox”
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PROGRAMAS IMPLEMENTADOS
Se describirán los programas utilizados en el proceso del proyecto, con características de cada uno. Y con una breve introducción al mismo:
· MobaXterm:
En palabras resumidas es un emulador de terminal mejorado para Windows con servidor X11, cliente SSH con pestañas, herramientas de red y mucho más.
MobaXterm permite iniciar sesiones remotas. Puede elegir crear sesiones SSH, Telnet, Rlogin, RDP, VNC, XDMCP, FTP, SFTP o conexión serial.
Se utilizó prácticamente de manera secuencial como un servidor. Para mantener el robot funcionando de manera paralela con su interfaz propia.
· Visual Studio Code:

Es un editor de código fuente desarrollado por Microsoft para Windows , Linux y macOS. Incluye soporte para la depuración, control integrado de Git, resaltado de sintaxis, finalización inteligente de código, fragmentos y refactorización de código.
Se basa en Electron, un framework que se utiliza para implementar aplicaciones Node.js para el escritorio, que se ejecuta en el motor de diseño Blink.
De forma óptima Visual Studio Code, es usado para mostrar la interfaz del robot, y servir como cliente del mismo.

· Microsoft Office:

Es una suite virtual, la cual contiene programas tanto para editar documentos, realizar presentaciones, etc. Contiene los siguientes sub productos, que son usados generalmente para trabajos de oficina y de ámbito escolar:
· Outlook 
· OneDrive 
· Word, Excel
· PowerPoint 
· OneNote



· BalenaEtcher:

Se utiliza para escribir archivos de imagen, como archivos .iso y .img, así como carpetas comprimidas en medios de almacenamiento para crear tarjetas de memoria SD Live y unidades flash USB. Está desarrollado por balena y con licencia Apache License 2.0.
Fue usado al principio del proyecto para bootear el sistema operativo Ev3dev en nuestra tarjeta SD.













DOCUMENTACIÓN DEL CODIGO EN PYTHON
[image: ]A continuación, se mostrará la documentación hecha en Python, de cada función del robot. 
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ESTADO ACTUAL DEL PROYECTO
Actualmente como equipo, estamos en la fase de implementación de nuestra interfaz.
Con la finalidad de que el usuario pueda manejar el robot remotamente desde un escritorio para un uso más cómodo del mismo. (Interfaz).
Cabe agregar que también, estamos en el proceso de los últimos detalles en términos del modelo del robot “Crusader Fox”. (Robot)
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PROBLEMAS ENCONTRADOS Y SOLUCIONES PROPUESTAS 
A continuación, se detallará cada problema, con su solución correspondiente:
	
· Carta Gantt:
El problema que se obtuvo al momento de realizar nuestra carta Gantt al principio, fue no evaluar de manera correcta el tiempo para cada tarea. En muchos objetivos nos hemos quedado atrás en términos de concretar los mismos. Nuestra solución a este problema, fue volver a recandelizar de nuevo nuestra carta Gantt, para que esta fuera usada de manera correctamente y, además capaz de organizarnos de mejor manera al momento de realizar cada objetivo.

· Modelo del robot:
Como anteriormente se tocó el tema de la carta Gantt, uno de los objetivos que hizo que esta misma fuera rehecha fue el modelo del robot. Algo que en el principio no fue tomado como un punto pesado, se volvió algo relativamente engorroso. Dado que hicimos 3 modelos del robot “Crusader Fox”. Pero siempre había problemas de estabilidad con el mismo. Nuestra solución a este problema, fue rehacer desde 0 el robot, e implementarle piezas nuevas las cuales dieran un mejor soporte al robot.

· Tarjeta SD:
En cierto momento de nuestro proyecto la tarjeta SD implementada en nuestro Brick De LEGOMINDSTORM, se formateo automáticamente la razón por la cual sucedió esto no está en nuestro conocimiento. La solución a este problema fue bootear nuevamente la tarjeta con el OS Ev3Dev y realizar todo de nuevo, gracias a que teníamos todo con el respaldo necesario hecho, la solución y arreglo del mismo no fue de larga duración.



CONCLUSIONES

Para la formulación, diseño y realización de un proyecto, siempre se debe tener una buena organización en cuanto al personal que trabajará en él, la planificación de recursos humanos debe ser la más apropiada de acuerdo a las virtudes de cada integrante del equipo. Una parte importante para un correcto flujo del proyecto, es la planificación de las tareas a realizar durante la ejecución de este.

Por otra parte, para la ejecución de cualquier tipo de proyecto, siempre se deben tener en cuenta los diferentes tipos de riesgos que puedan aparecer durante el transcurso de este, los cuales pueden hacer variar la fluidez de ejecución, por eso siempre es importante tener en cuenta las acciones remediales correspondientes que se puedan aplicar en caso de que el riesgo se convierta en una realidad, y así tener soluciones rápidas por si alguno de los problemas listados ocurriese de manera imprevista.

Al momento de realizar las actividades pertinentes al proyecto, los integrantes en el desarrollo de este deben enfocarse más en el objetivo de cada actividad, en vez de desviarse en cosas que no necesariamente lo cumplen, para así no volver a encontrarnos con problemas como el del diseño del robot Fox. El encontrarse con problemas que por los que el equipo ya ha pasado, es retroceder en el desarrollo de este, generando así un atraso en el cumplimiento de las tareas pertinentes.

Es totalmente necesario conocer a profundo cada herramienta que se esté utilizando en el proyecto, de tal forma que se puedan establecer las ventajas y desventajas de dicha herramienta en el proyecto
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Proyecto I
BLUE FOX “Crusader Fox”
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import rpyc
import time

from rpyc.utils.server import ThreadedServer :> Librerias Incorporadas

from ev3dev.ev3 import %

class MyService(rpyc.Service):
def exposed_speak message (self, msg):
"' 'exposed_speak message: "Funcién para que el robot emita un sonido"'''
Sound. speak (msg)

def exposed_move_wheel(self, out):
"' 'exposed_move_wheel: "Funcion para el funcionamiento de los motores en donde mueva el robot hacia adelante con una velocidad de 80s".''"
m = LargeMotor (out)
m.run_direct (duty_cycle_sp=80)

def exposed_atras_wheel (self, out):
"' texposed_atras_wheel: "Funcion para el funcionamiento de los motores en donde mueva el robot hacia atras con una velocidad de 80s".'''
m = LargeMotor (out)
m.run_direct (duty_cycle_sp=-80)

def exposed_izql_wheel(self, out):
**texposed_izql_wheel: "Funcion para que el robot gire a la izquierda con una velocidad de 50s".''"
m = LargeMotor (out)
m.run_direct (duty_cycle_sp=-50)

def exposed_izq2_wheel(self, out):
"' texposed_izq2 wheel: "Funcion para que el robot avanze a la izquierda con una velocidad de 50s".'''
m = LargeMotor (out)
m.run_direct (duty_cycle_sp=50)

def exposed_derl wheel(self, out):
"' texposed_derl wheel: "Funcion para que el robot gire a la derecha con una velocidad de 50s".'''
m = LargeMotor (out)
m.run_direct (duty_cycle_sp=50)

def exposed_der2 wheel(self, out):
"' texposed_der2 wheel: "Funcion para que el robot avanze a la derecha con una velocidad de 50s".''"
m = LargeMotor (out)
m.run_direct (duty_cycle_sp=-50)

def exposed_dg_wheel(self, out):
**texposed_dg_wheel: "Funcion para que la garra del robot gire hacia la derecha en un tiempo de 290s a una veocidad de 550s".'''
m = LargeMotor (out)
m.run_timed(time_sp=290, speed_sp=550)

def exposed_ig_wheel(self, out):
**texposed_ig wheel: "Funcion para que la garra del robot gire hacia la izquierda en un tiempo de 240s a una velocidad de 550s".''"
m = LargeMotor (out)
m.run timed(time sp=240, speed sp=-550)
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#

def exposed abre_wheel (self, out):
"' 'exposed_abre_wheel: "Funcion para que la garra del robot abra".'''
m = MediumMotor (out)
m.run_timed(time_sp=2000, speed sp=600)

def exposed cierra_wheel(self, out):
"' 'exposed cierra wheel: " Funcion para que la garra del robot cierre".'''
m = MediumMotor (out)
m.run_timed(time_sp=2000, speed_sp=-600)

#

def exposed stop_wheel (self, out):
"' 'exposed_stop_wheel: "Funcion para que todo funcionamiento del robot se detenga".'''
p = LargeMotor (out)
p.run_direct (duty_cycle_sp=0)

if _name == '_main_':
s = ThreadedServer (MyService, port=12345)
s.start()




image10.jpeg




image11.png
CARTA DE ACEPTACION DE REQUIRIMIENTOS

Sefior
Ricardo Elias Valdivia Pinto
Jefe de Carrera

Ing. i

il en Computacién e Informtica.

Universidad de Tarapaca

Estimado sefior Ricardo Elias Valdivia Pinto:

Esta carta confirma el acuerdo en la aceptacion de requerimientos, en el Proyecto “Flip Tac Toe’.
Por nuestra empresa Blue Fox. Los objetivos y requerimientos del producto seran comentados a
continuacién.

El producto que se entregar ser un robot armado con LEGO MINDSTORM EV3 con un disefio
inico, el cual tendra integrada movilidad y agarre.

MoviLDAD

o Avanzar en linea recta.

© Dargiros de hasta 360°
© Retroceder en linea recta

AGARRE

© Atrapar una lata con su garra.
© Darun giro de 180° 3 la lata atrapada.
© Colocar en el sueloa lalata con el giro de 180° ya hecho.

El usuario podra controlar el robot mediante una interfaz de usuario limpia, la cual se:
podra usar desde su computador mas cercano.
© I robot ser controlado mediante conexion wifi(es un requisito obligatorio).

Como empresa Blue Fox, nos interesa siempre mantenernos en contacto con cada producto a
vender dado esto, nos pondremos en contacto con el comprador en cualquier momento sea

RICADO VALDIVIA PINTO BLUE FOX COMPANY

BLUEFOX
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rpyc_server

array io
ctypes logging
fentl mmap

fomatch numbers

rpyc.core.service.Service(builtins.object)

MySe!

class MyService(rpyc.core.service.Service)

The service base-class. Derive from this class to implement custom RByC
service

* The name of the class implementing the '‘Foo'' service should match the
pattern ‘‘FooService'' (suffixed by the word 'Service')

class FooService (Service):
pass

FooService.get _service name() # 'FOO'
FooService.get_service aliases() # ['FOO']

* To supply a different name or aliases, use the '‘ALIASES'' class attribute ::

class Foobar (Service) :
ALIASES = ["foo", "bar”, "lalaland"]

Foobar.get service name() # 'FOO'
Foobar.get service aliases() # ['FOO', 'BAR', 'LALALAND']

* Override :func:on connect® to perform custom initialization
* override :func:'on_disconnect® to perform custom finalization

* To add exposed methods or attributes, simply define them normally,
but prefix their name by ‘‘exposed ', e.g. ::

shlex
stat

sys
time





image13.png
class FooService (Service):
def exposed_add(self, x, y):
return x + y

* All other names (not prefixed by ' ‘exposed ‘') are local (not accessible
to the other party)

.. not

**_rpyc_getattr', ‘_rpyc_setattr'‘ and '_rpyc_delattr'®
to change attribute lookup -- but beware of possible *¥security implications!**

You can override

Method resolution order:
MyService
Ipyc.core.service.Service
builtins.object

Methods defined here:

exposed_abre_wheel(self, out)
exposed_abre_whee!

: "Funcion para que la garra del robot abra”.

exposed_atras_wheel(self, out)

exposed_atras_wheel: "Funcion para el funcionamiento de los motores en donde mueva el robot hacia atras con una velocidad de 80s".

exposed_cierra_wheel(self, out)

exposed_cierra_wheel: " Funcion para que la garra del robot cierre"

exposed_der]_wheel(self, out)
exposed_derl_whee

: "Funcion para que el robot gire a la derecha con una velocidad de 50s

exposed_der2_wheel(self. out)

exposed_der2_wheel: "Funcion para que el robot avanze a la derecha con una velocidad de 50s".

exposed_dg_wheel(self, out)

exposed_dg_wheel: "Funcion para que la garra del robot gire hacia la derecha en un tiempo de 290s a una veocidad de 550s".

exposed_ig_wheel(self, out)

exposed_ig_wheel: "Funcion para que la garra del robot gire hacia la izquierda en un tiempo de 240s a una velocidad de 550s".
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exposed_izq2_wheel(self, out)
exposed_izq2_wheel: "Funcion para que el robot avanze a la izquierda con una velocidad de 50

exposed_move_wheel(self, out)
exposed _move_wheel: "Funcion para el funcionamiento de los motores en donde mueva el robot hacia adelante con una velocidad de 80s".

exposed_speak_message(self, msg)
exposed_speak_message: "Funcion para que el robot emita un sonido”

exposed_stop_wheel(self, out)
exposed_stop_wheel: "Funcion para que todo funcionamiento del robot se detenga”.

Data descriptors defined here:

dict.

dictionary for instance variables (if defined)

__weakref _

list of weak references to the object (if defined)

Methods inherited from rpyc.core.service.Service:

__init_(self, conn)
Initialize self. See help(type(self)) for accurate signature.

on_connect(self)
called when the connection is established

on_disconnect(self)
called when the connection had already terminated for cleanup
(must not perform any IO on the connection)

Class methods inherited from rpyc.core.service.Service:

exposed_get_service_aliases = get_service_aliases() from builtins.type

returns a list of the aliases of this service

exposed_get_service_name = get_service_name() from builtins.type
returns the canonical name of the service (which is its first

alias)
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get_service_aliases() from builtins.type

returns a list of the aliases of this service

get_service_name() from builtins.type

returns the canonical name of the service (which is its first
alias)

Data and other attributes inherited from rpyc.core.service.Service:

ALIASES = ()

pack(...)

pack(fmt, v1, v2, ) -> bytes

Return a bytes object containing the values vl, v2, ... packed according
to the format string fmt. See help(struct) for more on format strings.

unpack(...)

unpack (fmt, buffer) -> (vl, v2, ..

Return a tuple containing values unpacked according to the format string
fmt. The buffer's size in bytes must be calcsize(fmt). See help(struct)

for more on format strings.
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INPUT_AUTO
OUTPUT_A = 'outA'
OUTPUT_AUTO ="
OUTPUT_B = 'outB'
OUTPUT_C = 'outC'
OUTPUT_D = 'outD'
PIPE--1

log = <logging Logger object>
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Promagracion del proyecto Flip Tac Toe
Funciones del robot en donde ejecutan las acciones a realizar

tkinter.constants

atras()

atras: "Funcion que ejecuta la accion de retroceder en el robot"

avanzar()

avanzar: "Funcion que ejecuta la accion de avanzar en el robot”

muevel()
muevel: "Funcion que direcciona el robot hacia la izquierda"
mueve2()
mueve2: "Funcion que direcciona el robot el robot hacia la derecha

parar()

parar: "Funcion que detiene cualquier accion en el robot"
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ACTIVE = 'active'
ALL ="all'
ANCHOI
ARC = 'arc'
BASELINE = 'baseline'
BEVEL = 'bevel'
BOTH = 'both'
BOTTOM = 'bottom'
BROWSE = 'browse"
BUTT = 'butt'
CASCADE = 'cascade'
CENTER = 'center’
CHAR = 'char'

‘anchor'

CHECKBUTTON = 'checkbutton'

CHORD = 'chord'
COMMAND = 'command'
CURRENT = 'current'
DISABLED = 'disabled'
DOTBOX = 'dotbox'

E='¢
END = 'end’
EW ='ew'

EXCEPTION =8
EXTENDED = 'extended"
FALSE =0

FIRST = 'first'

FLAT = 'flat'

GROOVE = 'groove'
HIDDEN = 'hidden’
HORIZONTAL = 'horizontal'

MOVETO = 'moveto'
MULTIPLE = 'multiple'
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MULTIPLE = 'multiple’
N-w
NE=
No-
NONE = 'none'

NORMAL = 'normal'

NS="ns'

NSEW = 'nsew’

NUMERIC = 'numeric'

NW = 'nw'

OFF =0

ON-1

OUTSIDE = ‘outside'

PAGES — 'pages’

PIESLICE = 'pieslice’
PROJECTING = 'projecting'
RADIOBUTTON = 'radiobutton’
RAISED = 'raised'

READABLE -2

RIDGE - 'ridge'

e’

SCROLL = 'scroll"

SE ='se'

SEL = 'sel'
SEL_FIRST = 'sel first'

SOLID = 'solid'

SUNKEN = 'sunken'
SW='sw'

TOP = 'top'

TRUE- |

TclVersion = 8.6
TkVersion = 8.6
'UNDERLINE = ‘underline'
UNITS = ‘units'
VERTICAL = 'vertical'

W
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W="w
WORD = 'word'

WRITABLE - 4

X='

Y-y

YES=1

back_button = <tkinter.Button object .2308100618952>
derechaG_button = <tkinter Button object .2308100618112>
down_button = <tkinter.Button object .2308100619288>
e_button = <tkinter. Button object .2308100619456>

fondo = None

forward_button = <tkinter.Button object .2308100618280>
imagen = <tkinter.Photolmage object>

imgBotonAB = <tkinter. PhotoImage object>

imgBotonCE = <tkinter. PhotoImage object>

imgBotonGD = <tkinter.Photolmage object>

imgBotonGI = <tkinter Photolmage object>

imgBotonParar = <tkinter.Photolmage object>
imgBotonQuit = <tkinter. Photolmage object>

imgBotonabb — <tkinter.Photolmage object>

imgBotonarr = <tkinter. PhotoImage object>

imgBotonder = <tkinter.Photolmage object>

imgBotonizq = <tkinter.Photolmage object>
izquierdaG_button = <tkinter.Button object .2308100617944>
left_button — <tkinter Button object .2308100618448>
miFrame ="

right_button = <tkinter.Button object .2308100618784>

root = <tkinter. Tk object >

stop button = <tkinter Button object .2308100618616>
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