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INTRODUCCION

Se presentaran los resultados finales de
nuestro proyecto, en donde
principalmente veremos la interfaz y las
distintas funciones que logramos para el
robot.

PROYECTO UKRANIANBOT



OBIJETIVOS

Objetivo General:

Construir un robot capaz de movilizarse y disparar
hacia algun objetivo a través de una interfaz que
controla todas y cada una de las acciones del
robot, logrando un software de calidad.

Objetivo Especifico:

e Integrar los conocimientos del lenguaje
Python y mecanica clasica.

e Disefar una interfaz simple para el control del
robot.

e Lograr que los legos del robot estén
compactos.

e Calcular el movimiento parabdlico de la

torreta.

Trabajar en equipo.
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DISENO DE LA
INTERFAZ GRAFICA

B UKRANIANBOT CONTROL PANEL X B UKRANIANBOT CONTROL PANEL

BIEMVEMIDOS & LA INTERFAZ DEL ROBOT

SLAVA UKRAIMI!

VELOCIDAD ADELAMTE

PROYECTO: ROBOT
Interfaz

INTEGRANTES:
llanc
Alan Rivera
Bryan Vidaurre

Wie

Fernanda Ventura

Continuar
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DISENO DE LA
INTERFAZ GRAFICA

B Conectar W §) ERROR AL CONECTAR

- = MO SE PUDO COMECTAR &L ROBOT
COMECTAR VERIFIQUE LA IP Y VUELVA & INTENTARLO

Aceptar

E Mensaje Servido

o Cliente conectado al robot: 192.168.43.111 : 2080

Aceptar
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FUNDAMENTOS
DEL PROYECTIL

X = [VD cosa)t
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X = (Vﬂsinsina) + gt
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FUNCIONALIDADES Y
IMPLEMENTACION

ev3devZ . motor LargeMotor,MediumMotor, OUTPUT A, OUTPUT B,OUTPUT C,O0UTPUT D, MoveTank
ev3deva . sounc Sound

rgeMotor (OUTPUT_A4)
mb = rgeMotor (OUTPUT_B)
mo = d

md = MediumMotor (OUTPUT_D)

=
[

tankmoves = MoveTank (OUTPUT A, OUTPUT B)

spkr.speak ( )

def soundl () :
spkr.speak| )

def cannoni() :
mc.on for seconds( gl
def p{):

mc.3top ()

def torretal ) :
md.on }
def torretalZ () :

md.on(5)
def torretal () :

md.on{-15)
def torretad () :
md.on(—5)
def st

def
def adelante2 () :

def adelante3():
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import socket
from Function import I
8 = socket.socket ()
print ("socket creado™)
port = BOEQ
s.bind (("",port})
print ("=l socket s creo con pusrco: {]1".format [port))
g.liaten{s)
ﬂtrﬂ.ﬂl {} . print ("=1 socket is listening..."™)
connect, addr = s.accept()
print {"Moving dowWn...") print {("se conecto a {}".format {addr))
- - hile True:
tankmoves.on (-0, —71) e
atras2{): char = rawByte.decode('uti-o')
if {(char —"w"}):
tankmoves.on{—20,—40) {adelantel {;
if {char="r'):
adelante ()
if [char—"t"):

ﬂtﬂp {} . o adelante3 ()

(char="o"}):

tankmoves.stop () torretal ()

if {(char='"p'}):
torreta ()
movelLeft () : if (char=—'1"}:

torreta3 ()
tankmoves.on{—100, 100) if (char=='k'):
moveRight () : - {E:;E’:* “; -
tankmoves.on{100,-100) atrasl ()
if (char='"g'}:
atras2 ()
if {char—'a'}:
moveRight ()
if {char=—"d"}):
movelLeft ()
if {char—"' "'}:
stop ()
if {char—'n"'}:
cannonStop
if {char—"m'):
stopTorreta )
if (char="x'):







CONCLUSION

En conclusion aprendimos que al terminar el
proyecto mejoramos en la organizacion y en
el trabajo en equipo, ademas que fue una
experiencia para los otros proyectos.
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