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01 Introduccion




Introduccion

Este proyecto consta en construir un robot con el
kit lego lego mindstorms ev3, el cual tiene que
tener movimiento, un canony sistema de
elevacion.
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Objetivos




Objetivos general

El objetivo general de este proyecto consta en utilizar el kit
de lego MindStorms Ev3 para armar un robot con un canén
que se pueda desplazar, apuntar a un objetivo y disparar.

Objetivo especifico:

> Disenar al robot para que sea capaz de
desplazarse y disparar
> Programar al robot para que cumpla lo

anterior
> Desarrollar unainterfaz para controlar de

manera remota al robot
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Planificacion del
proyecto




Carta gantt

2022-10 2022-11 2022-12 | 2023-1 2023-2 2023-3
40 |41 |42 |43 |44 |45 | 46 | 47 | 48 | 49 | 50 | 51 | 52 2 3 6 7 10 | 11 | 12 |13
8 Proyecto I 2022
“§ Grupo 1 A 2022 # Grupg 1 A 2022
i) Feature #1829: Proyecto W New 76%

\| Feature #1831: Armado de Robot New 93%
1| Feature #1839: Eleccién disefio de Robot New 100%
| Feature #1836: Inventario de robot Ev3 New 100%
\.| Feature #1837: Construccién de Robot New 80%

|| Feature #1844: Formulacion de Proyecto W New 75%
| Feature #1856: Redaccion de informe / Pres... | [New 100%
\.| Feature #1879: Presentacion 1 New 100%
| Feature #1881: Presentacion 2 I]lew 100%
.| Feature #1882: Presentacion Final New 0%

.| Feature #1846: Programacion del Robot W New 61%

.| Feature #1847: Estudio de lenguaje python ...
.| Feature #1854: Instalacién del sistema oper...

.| Feature #1849: Adaptacién de movimiento d...

|
.| Feature #1850: Estudio del medio de comun... R N

\.| Feature #2154: Programacion de interface
\.| Feature #2155: Programacion de Software d...
.| Feature #1851: Integracion / Pruebas Prepa...

New 100%
New JOO%
New 0%
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Especificacion de requerimiento

Prioridad:

1. Muyimportante
2. Importante
3. Notanimportante

X

Codigo

Descripcion

Prioridad

Revision

Aceptado

Realizado

1

Elrobot podra
moverse a voluntad
mediante una interfaz
grafica

1

27/10/2022

4

4

El robot debe tener la
posibilidad de
disparary tenerun
sistema de elevacion

13/10/2022

El codigo debe estar
hecho en python

13/09/2022

El robot debe estar
construido con el kit
lego ev3

18/09/2022

Conexiéon de la
interfaz con el robot
mediante SSH

25/10/2022

(



Arquitectura

. Conexion .
Interfaz grafica mediante SSH Interfaz grafica
< 3 > I o

server.py funciones.py




Interfaz

Lainterfaz del robot cuenta con un menu con
diversas opciones las cuales nos permiten

sf Panzer — (m} [ )
Panzer &
info Disparar
([ ]
info Buscar objetivo
/\ info Hacer figuras
N ([ ]
‘8- info Rastrear zona
< \l/ >
- [ J
. {
Conectar Servidor
Manual de usuariol [ J
Salir
([ ]

\ dar instrucciones al robot desde la interfaz.

“Disparar” Funcion que da la
instruccion al robot de disparar al
objetivo captado por su sensor.
“Buscar objetivo” Funcion que da al
robot la instruccién de moverse hasta
que su sensor capte algun objetivo
“Hacer figuras” Funciones para que el
robot comience a moverse con unos
patrones predeterminados con
formas de figuras geométricas.
“Rastrear Zona" Funcién que dala
orden al robot de mapear una zona e
identificar los obstaculos de esa
Zona.

“Conectar servidor” Nos permite
conectar el robot al servidor que
estamos utilizando.

“Manual de usuario” Es un manual el
cual orientara al usuario en el uso del
roboty de lainterfaz de este.
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Implementacion




Fundamento de proyectiles

Para calcular y ejecutar el lanzamiento del proyectil debemos tener presentes
dos tipos de movimientos para saber como se comportara el proyectil:

e Movimiento rectilineo uniforme (M.R.U) en el eje horizontal.
X=2Xq+ U *t

v, = Vg * cos0 = cte

e Movimiento rectilineo uniforme acelerado (M.R.U.A) en el eje vertical.

1 2
Y=Yt vgy*t+ E* ay *t°

Vy = Vg*sin0—g =t




Fundamento de proyectiles

El proyectil al ser lanzado con una velocidad inicial y con un angulo formado por

el eje horizontal provocara que el vector se descomponga en sus componentes
horizontales y verticales .

Al tener una velocidad inicial iguala 0
nos permite obtener la altura maxima

. . despejando:
' - /- Vo o (v * sinB)?
? : \ max — 0+2—_g
) También es necesario obtener la
distancia maxima del proyectil :

X = Xg + Vo - €O0SO - tiotal de vuelo

tiotal de vuelo = 2 * tmax

Vo - sin@
= x=R=xy+Vvy-cos@-2 -2 "~ —

vé - sin2(8)
g

R = x4 +



Descripcion de los programas

Con la finalidad de realizar un tiro certero se debe
implementar una funcion que permita al robot
calcular distancias y actuar en consecuencia.

Al encontrarse con un objetivo fuera de su rango
maximo de tiro (Por estudiar) el robot debera
acercarse a dicho objetivo hasta entrar en un rango
de tiroy calcular el angulo necesario para darle al
objetivo visto.
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Resultados




Estado actual del proyecto

El proyecto cuenta con: Actualmente en desarrollo

> Version final en el armado del > Desarrollo de una wiki
robot >  Se estatrabajando para mejorar el
>  Sistema de disparo listo junto a diseno de la interfaz
un sistema de elevacion > (odificar las funciones que
> Conexién de lainterfaz al tenemos pensado para nuestro
servidor dentro del robot robot
> Funciones para moverse > Algoritmo para calcular la elevacién

necesaria para efectuar disparos.




Problemas Encontrados y Solucion
Propuesta

Problemas encontrados

Soluciones propuestas

Falta de piezas de lego en el armado del
sistema elevacion.

Adaptar el diseno original para construirlo
con las piezas que disponemos.

Limitacion técnica del kit EV3 para la
implementacion de un sistema de rotacion
y elevacion independiente en el candn era
necesario usar dos motores, como el kit
evd tiene para usar 4 motores simultaneos
no se pudo implementar el sistema de
rotacion .

Utilizar el ultimo puerto de motor
disponible para hacer funcionar el sistema
de elevacion, en cambio para girar el canén
sera necesario girar el robot completo.




Conclusion
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