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El proyecto Panzer &) consiste en el
desarrollo de un robot utilizando el kit de
lego EV3 mindstorm que se pueda
desplazar y hacer un disparo haciendo uso
de la mecdnica cldsica, ademds de ser
controlado remotamente desde una
interfaz.

Introduccion



Objetivos

Objetivo General

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

AO

Objetivos Especificos

e [Disenar la estructura del
robot de manera que se
pueda desplazar y
disparar

e Programar algoritmos
para que el robot cumpla
lo anterior

e Desarrollar una interfaz
para controlar de
manera remota al robot



Diseno de la Interfaz

.
Movimiento Fanzer & .

Botones que controlan el o Calcular Angulo

movimientoleCElEl o Boton el cual permite al
robot cambiar a un angulo

> donde el tiro sea mas
B o— preciso

Disparo
Botones que ejecuta el o
comando de disparo

/‘
BN

)

offli e

Elevacion del caindn LA Direccion IP
Botones que controlan T e | o Campo donde el ustario
manualmente la elevacion Gerea aeston puede ingresar la ip del

del canon. salir servidor



Fundamentos de proyectiles

x = 100cm (distancia del proyectil)
cm
v=121(_)
)x=x5+ vo*t — x =50{puntomedio)
CTTN
S0cm = 121 (—) xcos(@) ¢
5
Z2)vi= vg,—g*t
CTH Y, & (24213 CTTN
O(T) =121 (T) » sen(8) — 98 (T) *t

Despejando ten 2:

0=121 (ﬂ) * sen(@) —98 x ¢
5

121 (cm

t=gg () xsenl®)

Reemplazando ten 1:

121

50 = 121 % cos(8) Sl sen(8)
o

50 = 149,3979 * cos (@) - sen(@)

0 _ cos (8) - sen(6)
149,3979 _ cosl@)rsent

sen(28)
0,3346 = >

0,6693 = 5in(28) - sin~1(0,6693) = 20
19,1755 = ¢




Movimiento
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moveUp():
print("Moving up...")
tankmoves.on(-160,-100)

moveDown() :
print("Moving down...")
tankmoves.on(108,100)

moveRight():
print("Moving right...")
tankmoves.on (166, -100)

moveleft():
print("Moving Lleft...")
tankmoves.on(-160,1060)

Funcionalidades

(e

Elevacion

”

del canon

Disparo

def elevar():
global val
if (val < 25):
print("elevando...")
print(val)
val+=5
md.on_to_position(1@,val)
def bajar():
global val
if (val > -35):
print("bajando...")
print(val)
val= val - 5
md.on_to_position(1@, val)

def disparar():
print("fuego™)
mc.on_for_rotations(100, 5)

Detener
motores

Apuntar

def getDistancia():
distance = us.value()/10
return distance

def stop():
tankmoves.stop()
print(“parar™)
md .off (brake=True)

def calcularAngulo():
distance = getDistancia()
while (distance < 95 or distance > 105):
if distance > 90:
tankmoves.on(-100,-100)
distance = getDistancia()
else:
tankmoves.on(100,160)
distance = getDistancia()
tankmoves.stop()
print(distance)
md.on_to_position(10,25)
disparar()







