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1. Panorama General
1.1.  Introducción (contexto)
En siguiente informe detallaremos nuestro proyecto el cual es llamado “GARRA”, este proyecto consiste en la creación de un robot mediante piezas de lego mindstorns el cual tendrá algoritmos hechos en el lenguaje de programación de Python para que pueda realizar diversos movimientos los cuales podrán ser controlado por un usuario mediante una interfaz gráfica para que pueda jugar y competir en un juego llamado “FLIP-TAC-TOE”.
Este juego llamado “FLIP-TAC-TOE” al igual que la versión original (TIC-TAC-TOE)       consiste en hacer 3 en línea solo que en esta versión el juego es más dinámico y su principal característica es que la piezas pueden voltearse para convertirlas en una propia.




1.2. Objetivo General
Construir y programar un robot a base de piezas de legos mindstorms el cual mediante sus funciones pueda jugar y competir un juego llamado “FLIP-TAC-TOE”

1.3. Objetivos Específicos

· Documentación de informes de avance, presentación y bitácora
· Investigación de los tipos de modelos del robot 
· Construcción del robot con piezas de lego mindstorms ev3
· Programación de los movimientos del robot
· Diseño de la interfaz del robot
· Construcción del manual de usuario



1.4.  Restricciones
· Limitación de integrantes.
· Limitación de piezas entregadas para la construcción del robot.
· Solo se puede utilizar el lenguaje de programación Python.





1.5.  Entregables
	Identificación entregable
	Descripción entregable
	Fecha de entrega

	Formulación del proyecto
“proyecto1”
	
	03/09/2019

	Avance de proyecto 
	Se han completado todas las tareas para la finalización del proyecto como diseño de estructura, programación, documentación, etc.

	19/12/2019 

	Presentación de Formulación Proyecto
	
	05/09/2019

	Finalización del proyecto 
	Entrega de todos los productos terminados 
	13/01/2020

	Bitácoras
	Se da a conocer todo lo que se ha hecho en la semana y lo que se debe hacer en la semana próxima.
	Todos los Jueves

	Manual de usuario
	Manual de usuario donde se detallará el funcionamiento del robot
	Finalización del proyecto

	Robot
	Robot totalmente construido y funcional
	Final del proyecto

	Wiki
	Para cada informe se actualizará la wiki
	Al finalizar los informes

	Carta Gantt
	herramienta que definirá las actividades que realizaremos para finalizar el proyecto
	Entregado el primer informe

	Video 
	Video de usos del robot 
	13/01/2020













2. Organización del Personal
2.1. Descripción de Roles

· Jefe de Equipo: 
· Coordinador:
· Constructor:
· Programador:

Jefe de equipo será el responsable de distribuir las tareas a los demás integrantes del equipo.
Coordinador de equipo será el responsable de realizar correctamente los informes, bitácoras y la preparación de las presentaciones.
Constructor se encargará de realizar el armado del robot correctamente.
Programador será el responsable de programar los algoritmos del robot y modificar
El código de instrucciones para el robot.  
Secretario documenta cada fase del proyecto.

2.2. Personal que cumplirá los Roles

	Actividad
	Involucrados
	Responsables

	Jefe de proyecto
	William Herbas N.
	William Herbas N.

	Coordinador
	Paolo Mamani C.
	Paolo Mamani C.

	Programador
	   Camilo Yampara M.
William Herbas N.
Paolo Mamani C.

	Camilo Yampara M.

	Constructor
(diseño)
	William Herbas N.
Paolo Mamani C.
	William Herbas N.



	Secretario
	Paolo Mamani C.
William Herbas N.
   Camilo Yampara M.
	Paolo Mamani C.






2.3. Mecanismos de Comunicación

Para tener una mejor comunicación hemos creado un grupo de WhatsApp y Messenger donde se compartirán todos los archivos para que todos los integrantes del equipo puedan tener acceso.

3. Planificación del Proyecto
3.1. Actividades (nombre, descripción, responsable, producto)


	Nombre
	Descripción
	Responsables
	Producto

	Formulación Proyecto
	Planificación y distribución del contenido.
	William Herbas
Camilo Yampara
Paolo Mamani
	Informe 1

	Armado del Robot EV3
	Inicio del armado del robot EV3 con un set Lego.
	William Herbas
Paolo Mamani
	Diseño y
Estructura

	Instalación del Sistema Operativo ev3dv
	Proceso fundamental de la instalación del Software en el Robot.
	Camilo Yampara
	Robot programable

	Programación de los códigos para el movimiento del robot.
	Programación del robot con el lenguaje Python 
	Willian Herbas
Camilo Yampara
Paolo Mamani
	Software de Control

	Programación de la interfaz EV3
	Programación de la interfaz para manipular remotamente el robot
	Willian Herbas
Camilo Yampara
Paolo Mamani
	Interfaz EV3

	Pruebas
	Pruebas del funcionamiento adecuado del Robot
	Camilo Yampara
	Resultados

	Formulación del Manual de Usuario
	Manual donde se enseñara a utilizar el robot.
	Paolo Mamani
	Manual de Usuario

	Bitácora
	Planificación de las tareas asignadas de la semana.
	Paolo Mamani
	Registro de tareas realizadas 



[image: ]

3.2. Asignación de tiempo.
En esta Carta-Gantt se plantearon todos los pasos que se debían seguir para concluir el proyecto, la cual se realizó con todos los integrantes para plantear los puntos y estimar el tiempo invertido en cada uno.  
				    
3.3. Gestión de Riesgos
		Niveles de riesgo:
1. Catastrófico
2. Critico
3. Circunstancial
4. Irrelevante
	Riesgo
	Probabilidad de ocurrencia
	Nivel de impacto
	Acción remedial

	Tiempo de entrega
	60%
	      3
	Mejor organización de tiempos

	Retiro de un integrante del equipo
	10%
	      3
	Se dividirán las tareas del miembro retirado entre los demás miembros del equipo.

	Falta de piezas
	15%
	     3
	Se pedirán piezas al ayudante

	Complicación de salud de algún miembro del equipo
	10%
	     3
	Dependiendo de la gravedad de la enfermedad, se aligerara las tareas repartiéndolas en lo demás miembros

	Desprendimiento de piezas
	10%
	     2
	Volver a rediseñar la parte afectada

	Daño de hardware del proyecto (sd)
	10%
	     1
	Se ara copias de seguridad de todo lo avanzado.

	Daño de software (robot)
	10%
	     1
	Se solicitara la parte dañada a los ayudantes





4. Planificación de los Recursos
4.1. Recursos Hardware-Software requeridos
	
	
	Producto

	Hardware
	Robot lego mindstorm
Tarjeta micro sd
Laptop 


	Software
	Sistema operativo ev3
Entorno de programación visual estudio



4.2. Estimación de Costos (Hardware, Software, Recursos Humanos)

Estimación de costo, hardware y software:

	Producto
	Valor clp

	Robot lego midstorm
	$490.200

	Tarjeta micro sd
	$5.000

	Laptop
	$450.000 x 2

	Sistema operativo ev3
	$0(software libre)

	Ide visual estudio
	$0(software libre)

	MobaExtern
	$0(software libre)



Estimación de costos de, recursos humanos:
	1 hora de trabajo: $10000
	Tiempo total de trabajo: 240h
	Costo por persona: $2.400.000
	
Costo total:
	
	costo

	Hardware y software
	$940.200

	Recursos humanos
	$7.200.000

	                                                            total
	$8.140.200



	










5 Análisis de diseño
5.1 Especificación de requerimientos
	Requerimientos funcionales:
· Se implementará un robot el cual se conectará con un computador vía wifi, lo que permitirá movimientos en todas direcciones que el usuario podrá elegir mediante una interfaz gráfica.

	Funcional
	No funcionales

	· Se implementara un robot el cual se conectara con un computador vía wifi, lo que permitirá movimientos en todas direcciones y además permitirá girar, agarrar y soltar la garra. El usuario podrá elegir estas acciones mediante una interfaz gráfica.

·  tiene que ser capaz de jugar flic-tac-toe



	· El sistema debe poseer interfaz gráfica.

· El programa debe ser echo Python


· El robot debe ser echo con piezas de Lego mindstorms ev3











5.2 Arquitectura propuesta.
[image: ]1.- interfaz gráfica: software de fácil entendimiento, recibe datos de entrada para controlar el robot.
2.- computador: es donde se ejecuta el software, envía los datos.
3.- Router: sirve de medio de comunicación, permite establecer una conexión entre servidor y cliente atravez de una red wifi.
4.- Robot: es el dispositivo que será controlado, este contiene el servidor.
5.- Acciones: son los movimientos básicos del robot, avanzar, retroceder, girar hacia la derecha y ala izquierda.
También los movimientos de la garra que son tomar, soltar y girar un objeto.





5.2 Diseño de la interfaz de usuario.
[image: fondo]
Como se puede apreciar esta es la interfaz de los movimientos del robot, en la esquina izquierda de esta se encuentran los botones para controlar sus movimientos (arriba, abajo, izquierda, derecha), en la parte central de esta se encuentra el botón de stop, el cual detiene todos los movimientos del robot y en la parte izquierda se encuentran tres botones los cuales son del movimiento de la garra, el “A” para abrir la garra, el “C” para cerrarla y la flecha para girar la garra.














6 implementaciones. 
Documentación del cliente

[image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\foto3.png][image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\foto2.png][image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\foto1.png]











[image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\foto4.png]
[image: ]Documentación del servidor
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7. Resultados
7.1 Estado actual del proyecto

Servidor: para el servidor utilizamos la librería de python “RPyC”, el servidor se encuentra programado en el robot, está terminado y ya es completamente funcional.

Cliente: para la interfaz se utilizó la librería “Tkinter”, su estado es terminado y ya es completamente funcional.

Diseño de robot: para el diseño del robot investigamos varios modelos y tomamos ideas para lo que es necesario para nuestro robot, el modelo ya está terminado.


7.2 Problemas encontrados 
	Problemas encontrados
	Soluciones propuestas

	· Desprendimiento de piezas de la garra.
	· Rediseño y reforzamiento de las zonas afectadas.

	· Conexión de wifi deficiente.
	· Utilizamos nuestra red de celular, soluciono el problema parcialmente.

	· Poca información en español sobre las librerías RPyC.
	· Utilizar el traductor de google.

	· Problemas con la documentación del servidor.
	· Pedir ayuda al profesor.

	· Poco personal para llevar a cabo el proyecto.
	· Aumentar la cantidad de reuniones de trabajo.



7.3 Conclusiones

A lo largo de este proyecto hemos encontrado muchas dificultades ya sea en armar el diseño del robot, para que sea eficiente y tenga buen aspecto, programarlo para que este tenga la capacidad de jugar flip tac toe mediante una interfaz gráfica, sin embargo, gracias a todos estos inconvenientes hemos aprendido a trabajar en equipo y mejorar nuestra capacidad de organización para así poder estar preparado para el futuro.
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Anexos:

Anexo A: Hardware.

A continuación daremos un breve resumen de las partes robot.

· Base: es una base armada con piezas lego.
· Garra: cuenta con dos motores medianos, uno que se encargarse de abrir y cerrar la garra y otro que se encarga de girar la garra en 180°.
· [image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\documentos\Nueva carpeta\robot3.png]Movimientos: para el movimiento del robot se utilizan dos motores grandes que hacen que el robot pueda moverse en distintas direcciones.








Anexo B: Software.
[image: C:\Users\Rodrigo\Pictures\screenshots\Captura de pantalla (2).png]A continuación se muestra el código del cliente el cual contiene la interfaz grafica
	

[image: C:\Users\Rodrigo\Pictures\screenshots\Captura de pantalla (6).png]
[image: C:\Users\Rodrigo\Pictures\screenshots\Captura de pantalla (8).png]


Anexo C: Comunicación

[image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\servidor3.png][image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\servidor1.png]Servidor: para la comunicación utilizamos la librería “RPyC” de python

· [image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\servidor2.png]class Control(rpyc.Service): clase que controla el servidor y todas sus funciones.
· [image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\exposed.png]def exposed_move_wheel(self,out): function que ejecuta las acciones del robot.
Cliente: para la interfaz del cliente utilizamos la librería “Tkinter”, es la parte que envía órdenes al robot, cuenta con 2 opciones para controlar el robot.
La primera es mediante botones, y la segunda es el control utilizando el teclado.

En el cliente utilizamos nuevamente la librería “RPyC” para poder conectar el cliente con el servidor.
[image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\cliente1.png]

· [image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\cliente2.png]conn=rpyc.connect('192.168.43.98', port=18569): inicia la conexión con el robot, y permite accede a las funciones contenidas en el servidor.
· [image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\cliente3.png]window.bind( '<Key>' , lambda a : key_press(a)): esta línea recibe un evento del teclado y la envía como una variable “a” a la función key_press(event).

· Key_press(): es una función que recibe una variable y la transforma a carácter para luego enviarla al servidor.

[image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\cliente4.png][image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\cliente3.png]conn.root.move_wheel(key): envía la variable key, que contiene un carácter, a la función “move_wheel(self,out)” que está en el servidor.

[image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\cliente4.png]
· Botones, configuraciones y sus funciones.
· [image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\cliente6.png]Botones: acciones y configuración, utilizando “command” se llama al funcional presionarlo.


[image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\cliente8.png][image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\cliente7.png]Sus funciones
[image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\cliente9.png]
[image: C:\Users\Rodrigo\Downloads\ev3dev\Nueva_carpeta\documentacion\cliente10.png]Configuración de las imagenes.
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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.Servic:

__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)

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 = ()
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From tkinter dmport
Amport rpyc

conn = rpyc.connect('192.168.43.98°, port-18569)

def key_press(event):
key_presess() obtine una caracter del teclado"
key- event.char
if(key-="q"):
conn. root.move_wheel("d")
exit()

conn. root .move_wheel (key)

def btnArriba(

btnArriba() funcion que sirve para enviar un caracter por
defecto presionado un el boton arriba de la interfaz

conn.root.move_wheel (*i')

def btnAbajo():

btnAbajo() funcion que sirve para enviar un caracter por
defecto presionado un el boton arriba de la interfaz

conn. root .move_wheel (*k’)

def btnDerecha():

btnArriba() funcion que sirve para enviar un caracter por
defecto presionado un el boton derecha de la interfaz

conn.root .move_wheel (*1')

def btnIzquierda():

btnIzquierda() funcion que sirve para enviar un caracter por
defecto presionado un el boton izquierda de la interfaz
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conn.root.move_wheel("3")

def btnAbrir():

btnAbrir() funcion que sirve para enviar un caracter por
defecto presionado un el boton abrir de la interfaz

conn.root.move_wheel(a’)

def btnCerrar():

btnCerrar() funcion que sirve para enviar un caracter por
defecto presionado un el boton cerrar de la interfaz

conn.root.move_wheel("s")

def ocultar():

ocultar() funcion que sirve para ocultar el boton de giro_arriba
y muestra el boton de giro_abajo cuando es precionado el boton
de giro_abajo este se oculta y el boton de giro_abajo semuestra

17 (boton5.winfo_ismapped()):
boton5.place_forget()
boton6. place (x-855,y-100)
conn.root.move_wheel ("z")

def ocultar2():

ocultar2() funcion que sirve para ocultar el boton de giro_abajo
y muestra el boton de giro_arriba cuando es precionado el boton
de giro_arriba este se oculta y el boton de giro_arriba semuestra

17 (boton6.winfo_ismapped()):
boton6.place_forget()
boton5. place (x-855,y-100)
conn. root .move_wheel ("x")

def btnDetener():

btnDetener() funcion que sirve para detener todos los
prosesos que se esten ejecutando en el robot

conn.root.move_wheel(d")




image16.png
113
114
115
116
117
118
119
120
121
122
123
124
125
126
127
128
129
130
131
132
133
134
135
136
137
138
139
140
141
142
143
144
145
146
147
148
149
150
151
152
153
154
155
156
157
158
159
160
161
162
163
164

window - Tk()
window. geometry(1039x450")

imagen - PhotoTmage(file-"fondo.png")

giro_arriba - PhotoImage (fil
giro_abajo - PhotoImage(file-

giro - arriba.png”)
"giro - abajo.png”)

imagenbtn_arriba - PhotoTmage(fil;
imagenbtn_abajo - PhotoImage(file-"botonv2 - abajo.png")
imagenbtn_izquierda - PhotoImage(file-"botonv2 - izquierda.png”)
imagenbtn_derecha - PhotoImage(file-"botonv2 - derecha.png”)
imagenbtn_abrir - PhotoImage(file-"botonv2 - abrir.png")
imagenbtn_cerrar - PhotoImage(file-"botonv2 - cerrar.png”)
imagenbtn_stop - PhotolImage(file-"parar.png")

botonv2 - arriba.png”)

fondo- Label (window , image-imagen).place(x-0,y-0)
botonl-Button (text-"arriba’ , inage-imagenbtn_arriba, conmand-btnArriba)
boton1.place(x-120,y-220)

boton2-Button (text-"abajo’ , inage-imagenbtn_abajo, command-btnAbajo)
boton2.place(x-120,y-330)

boton3-Button (text-"izquierda’, inage-imagenbtn_izquierda, conmand-btnIzquierda)
boton3. place(x-10,y-330)

botond-Button (text-"derecha’ , inage-imagenbtn_derecha, connand-btnDerecha)
botond. place(x-230,y-330)

boton5-Button(text-"girar’, image-giro_arriba,command-ocultar)
botons. place(x-855,y-100)

boton6-Button(text-"girar’, image-giro_abajo,command-ocultar2)
boton7-Button (text-"stop’, image-imagenbtn_stop, conmand-btnDetener)
boton7.place(x-870,y-330)

botong-Button (text-"abrir’, image-imagenbtn_abrir,command-btnAbrir)
botons. place(x-810,y-190)

boton9-Button(text-"cerrar’, imag
boton9. place(x-900,y-190)

magenbtn_cerrar, connand-btnCerrar)

window.bind( "<Key>' , Lambda a : key_press(a))

window.mainloop()
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if

__name

.~ '_main_
s - ThreadedServer(Control, port-18569)|
s.start()
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import rpyc
from rpyc.utils.server import ThreadedServer
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12 class Control(rpyc.Service):
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def exposed_move_wheel(self, out) :

m-LargeMotor (" outD")
s-Largellotor("outA’)
g-Mediuntotor( "outB")
a-Mediumtotor (" outC")
if (out
m.run_direct(duty_cycle_sp-100)
s.run_direct(duty_cycle_sp-100)
elif (out-—"k"):
run_direct(duty_cycle_sp--100)
s.run_direct(duty_cycle_sp--100)
elif (out-="j"):
run_direct( duty_cycle_sp--60)
s.run_direct( duty_cycle_sp-60)
elif (out-="1"):
m.run_direct( duty_cycle_sp-60)
s.run_direct( duty_cycle_sp--60)

duty_cycle_sp-80)

duty_cycle_sp--80)

elif (out-="z"):

g-on_for_degrees(speed ~100, degrees-180)

elif (out-="x"):

g-on_for_degrees(speed ~100, degrees--180)

elif (out-—"d"):
m.run_direct(duty_cycle_sp-0)
s.run_direct(duty_cycle_sp-0)
a.run_direct(duty_cycle_sp-0)
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1 from tkinter import *
2 import rpyc
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dmport rpyc

conn ~ rpyc.connect(*192.168.43.98", port-18569)
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def exposed_move_wheel(self, out) :
m-LargeMotor (" outD")
s-Largellotor("outA’)
g-Mediuntotor( "outB")
a-Mediumtotor (" outC")

m.run_direct(duty_cycle_sp-100)
s.run_direct(duty_cycle_sp-100)
elif (out-—"k"):
m.run_direct(duty_cycle_sp--100)
s.run_direct(duty_cycle_sp--100)
e1if (out ):
run_direct( duty_cycle_sp--60)
s.run_direct( duty_cycle_sp-60)
elif (out-="1"):
m.run_direct( duty_cycle_sp-60)
s.run_direct( duty_cycle_sp--60)

elif (out-—"a’):

a.run_direct( duty_cycle_sp-80)
elif (out--"s"):

a.run_direct( duty_cycle_sp--80)
elif (out-="z"):

g-on_for_degrees(speed ~100, degrees-180)

elif (out-="x"):
g-on_for_degrees(speed ~100, degrees--180)

elif (out-—"d"):
m.run_direct(duty_cycle_sp-0)
s.run_direct(duty_cycle_sp-0)
a.run_direct(duty_cycle_sp-0)
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def key_press(event):
key- event.char
7 (key-
conn.root.move_wheel("d")
exit()

conn. root.move_wheel (key)
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botonl-Button(text="arriba’,image-imagenbtn_arriba,command-btnArriba)
boton1.place(x-120,y-220)

boton2-Button (text-"abajo’ , inage-imagenbtn_abajo, command-btnAbajo)
boton2.place(x-120,y-330)

boton3-Button (text-"izquierda’, inage-imagenbtn_izquierda, command-btnIzquierds
boton3. place(x-10,y-330)

botond-Button (text-"derecha’ , inage-imagenbtn_derecha, connand-btnDerecha)
botond. place(x-230,y-330)

boton5-Button(text-"girar’, image-giro_arriba,command-ocultar)
botons. place(x-855,y-100)

boton6-Button(text-"girar’, image-giro_abajo,command-ocultar2)
boton7-Button (text-"stop’, image-imagenbtn_stop, conmand-btnDetener)
boton7.place(x-870,y-330)

botong-Button (text-"abrir’, image-imagenbtn_abrir,command-btnAbrir)
botons. place(x-810,y-190)

boton9-Button(text-"cerrar’, imag
boton9. place(x-900,y-190)

magenbtn_cerrar, connand-btnCerrar)
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def btnAbrir():

btnAbrir() funcion que sirve para enviar un caracter por
defecto presionado un el boton abrir de la interfaz

conn.root.move_wheel(a’)

def btnCerrar():

btnCerrar() funcion que sirve para enviar un caracter por
defecto presionado un el boton cerrar de la interfaz

conn.root.move_wheel("s")

def ocultar():

ocultar() funcion que sirve para ocultar el boton de giro_arriba
y muestra el boton de giro_abajo cuando es precionado el boton
de giro_abajo este se oculta y el boton de giro_abajo semuestra

17 (boton5.winfo_ismapped()):
boton5.place_forget()
boton6. place (x-855,y-100)
conn.root.move_wheel ("z")
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def btnArriba():

btnArriba() funcion que sirve para enviar un caracter por
defecto presionado un el boton arriba de la interfaz

conn. root .move_wheel

def btnAbajo():

btnAbajo() funcion que sirve para enviar un caracter por
defecto presionado un el boton arriba de la interfaz

conn. root .move_wheel (*k’)

def btnDerecha():

btnArriba() funcion que sirve para enviar un caracter por
defecto presionado un el boton derecha de la interfaz

conn.root .move_wheel (*1')

def btnIzquierda():

btnIzquierda() funcion que sirve para enviar un caracter por
defecto presionado un el boton izquierda de la interfaz

‘conn.root.move wheel(j')
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def btnCerrar():

btnCerrar() funcion que sirve para enviar un caracter por
defecto presionado un el boton cerrar de la interfaz

conn.root.move_wheel("s")

def ocultar():

ocultar() funcion que sirve para ocultar el boton de giro_arriba
y muestra el boton de giro_abajo cuando es precionado el boton
de giro_abajo este se oculta y el boton de giro_abajo semuestra

17 (boton5.winfo_ismapped()):
boton5.place_forget()
boton6. place (x-855,y-100)
conn.root.move_wheel ("z")

def ocultar2():

ocultar2() funcion que sirve para ocultar el boton de giro_abajo
y muestra el boton de giro_arriba cuando es precionado el boton
de giro_arriba este se oculta y el boton de giro_arriba semuestrd

17 (boton6.winfo_ismapped()):
boton6.place_forget()
boton5. place (x-855,y-100)
conn. root .move_wheel ("x")

def btnDetener():

btnDetener() funcion que sirve para detener todos los
prosesos que se esten ejecutando en el robot

conn.root.move_wheel(d")
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imagen - PhotoImage(file="fondo.png")

giro_arriba - PhotolImage(file-"giro - arriba.png”)
giro_abajo - PhotoImage(file-"giro - abajo.png")

imagenbtn_arriba - PhotoTmage(fil;
imagenbtn_abajo - PhotoImage(file-"botonv2 - abajo.pn;
imagenbtn_izquierda - PhotoImage(file-"botonv2 - izquierda.png”)
imagenbtn_derecha - PhotoImage(file-"botonv2 - derecha.png”)
imagenbtn_abrir - PhotoImage(file-"botonv2 - abrir.png")
imagenbtn_cerrar - PhotoImage(file-"botonv2 - cerrar.png”)
imagenbtn_stop - PhotoImage(file="parar.png")
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Ingenieria Industrial,
Informatica y de Sistemas.
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