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2. [bookmark: _Toc122333438]  Introducción

Robo-Cleaner es un robot modificable y programable construido con el paquete de piezas de lego de Mindstorms Education EV3, programado con lenguaje de programación Python. El correcto uso de este producto será sugerido por este manual que, a su vez, describe las operaciones y las pestañas de navegación que tiene el programa del robot. El manual recomendará posibles soluciones a errores o problemas que puede encontrar como usuario y le guiará en la instalación de los programas necesarios. También le mostrará las necesidades que estos programas poseen previos a la instalación en su pc.


3. [bookmark: _Toc122333439]  Concepto de los roles y operaciones 

Para el uso del robot es necesario conocer los roles y operaciones que esté posee, siendo los roles dados a los distintos usuarios que harán de las operaciones que el robot contiene.

3.1. [bookmark: _Toc122333440]Descripción de los roles

Usuario 1: Persona con conocimiento de redes y programación que es capaz de hacer conexión entre el robot y el computador, ejecutar el código y manipular el movimiento del robot a través de la interfaz.
Usuario 2: Persona sin conocimientos del Rol 1 que solo manipula el robot a través de la interfaz del robot.










3.2. [bookmark: _Toc122333441]Descripción de las operaciones

Las operaciones contenidas en el robot se dividen en: conexión y movimientos
· De Movimiento
· Avanzar: Operación que permite mover hacia adelante el robot.
· Retroceder: Operación que permite mover hacia atrás el robot.
· Girar izquierda: Hace que el robot gire a la izquierda.
· Girar Derecha: Hace que el robot gire a la derecha.
· Levantar Pala: Levanta la pala hasta un cierto limite.
· Bajar Pala: Baja la pala hasta un cierto limite.
· Rotar Hélice: Rota hélice para botar los escombros del camino.
· Automático: Ejecuta los movimientos de muestra del robot.
· De Conexión
· Conectar: Botón que abre una nueva pestaña para conectar mediante el identificador de red (ip).
· Desconectar: Desconecta toda conexión entre el robot y el computador.


















4. [bookmark: _Toc122333442]  Requerimientos

Para el buen funcionamiento del robot se necesitan ciertas condiciones tanto para el software como para el hardware.

Software:
· Entorno de desarrollo Visual Studio Code (Para hacer las operaciones del robot)
· Sistema operativo (Windows, macOS, Linux)
· ev3dev (Sistema operativo del Robot Lego Mindstorms)
· Lenguaje de programación Python
· Máquina Virtual LEGO Mindstorms
· Etcher (Programa para flashear la micro SD)
Hardware:
· Kit Lego Mindstorm EV3
· Computador
· Tarjeta Micro SD
· Adaptador Wi-Fi Dongle (Para conexión Wi-Fi)
· Adaptador de la micro SD (En caso de no tener el puerto para la micro SD en la computadora)

























5. [bookmark: _Toc122333443]  Procedimientos

Los pasos específicos a seguir para el robot y así este pueda completar con las tareas ordenadas por el usuario son:
1. Con un notebook o PC, descargar el software requerido para el correcto uso del Robot Lego Mindstorm EV3.
2. Coloque la tarjeta SD en su EV3 y enciéndalo. Al principio, verá la pantalla de inicio de mindstorms y los leds rojos estarán encendidos. Al mismo tiempo inmediatamente tras el arranque de ev3dev, los leds cambiarán a naranja. Los leds indican la actividad de la tarjeta SD. 
Después de aproximadamente un minuto, la pantalla se quedará en blanco. Esto sucede solo en el primer arranque. El primer arranque lleva más tiempo que los arranques subsiguientes porque el EV3 tiene que crear una identificación de host ssh única y ocuparse de algunos otros elementos de limpieza. Después de otro minuto o dos, verás la pantalla de carga normalmente.
Cuando se complete el arranque, los leds se volverán verdes y verá algo como esto en la pantalla.

[image: When the boot is complete, the LEDs will turn green and you will see something like this on the screen]
[bookmark: _Toc122333468]              Figura 1 Pantalla de inicio en Mindstorms
Cuando se complete el arranque, los leds se volverán verdes y se verá algo como esto en la pantalla.
3. Conectar el Wi-Fi Dongle en el puerto del EV3 y conectarse a la red Wi-Fi del hogar.
4. Conectar el notebook o pc a la misma red que se conectó el EV3.
5. Abrir Visual Studio Code.
6. En Visual Studio Code, ir a la sección de Extensiones e instalas la extensión ev3dev-browser.

[image: ][bookmark: _Toc122333469]Figura 2 ev3dev-browser
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[bookmark: _Toc122333470]Figura 3 Conexión EV3DEV
Verás en la parte inferior izquierda unas secciones como estas.


Haces click en donde dice “Click here to connect to a device” y conectas el dispositivo.
[image: ]
[bookmark: _Toc122333471]Figura 4 Dispositivos de ejemplo


7. Con la carpeta que te dejamos, se encuentra el código del robot, por lo que tendrás que ir a la sección “File” en la parte superior izquierda de Visual Studio Code y hacer click en donde dice “Open folder…”.
[image: ][bookmark: _Toc122333472]Figura 5 Open Folder
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[bookmark: _Toc122333473]Figura 6 Seleccionar la carpeta

[image: ]
[bookmark: _Toc122333474]Figura 7 Código del robot


8. Arrancar el programa para así poder manejar el robot.
[image: ]
[bookmark: _Toc122333475]       Figura 8 Arrancar el programa
Cuando hagas click en el enunciado marcado en rojo, se abrirá el programa y te aparecerá algo como esto:
[image: ]
[bookmark: _Toc122333476]Figura 9 Robo-Cleaner

Como se puede apreciar el programa tiene botones para el funcionamiento del robot, a su vez, tiene el modo automático lo que hace que el robot cumpla con una tarea en específico que servirá solo para algunas ocasiones.
Lo primero es conectar el robot mediante la IPv4 de su router, la cual se puede ver viendo las propiedades de conexión en su red Wi-Fi o ethernet.

[image: ]
[bookmark: _Toc122333477]Figura 10 Propiedades de hardware y conexión

[image: ]
[bookmark: _Toc122333478]Figura 11 Dirección IPv4

Una vez ya con la dirección IPv4, la copias y en el programa haces click en “Conectar” y se abrirá la siguiente ventana.

[image: ]
[bookmark: _Toc122333479]Figura 12 Establecer conexión
Pegas la dirección IPv4 y haces click en “Establecer”.

9. Ahora tendrás el control del robot por lo cual de esta manera podrás ordenar que funciones quieres que haga el robot, tales como:
AVANZAR
RETROCEDER
GIRAR IZQUIERDA
GIRAR DERECHA
ROTAR HÉLICE
LEVANTAR PALA
BAJAR PALA










5.1. [bookmark: _Toc122333444] Instalación
El robot debe operar con varios softwares que vamos a enseñarte a instalar.

1. Ir a la página https://www.ev3dev.org/ e ir a la sección de “downloads” y descargar “ev3dev-stretch”.
[bookmark: _Toc122333480]Figura 13 Página ev3dev













[bookmark: _Toc122333481]Figura 14 Descarga ev3dev-strech












2. Descargamos el programa para flashear nuestra Tarjeta SD (puede ser micro SD también), para eso vamos a la página oficial https://www.balena.io/etcher/











[bookmark: _Toc122333482]Figura 15 Descarga etcher

           



Lo instalas y lo abres, te aparecerá una ventana como esta










[bookmark: _Toc122333483]Figura 16 Seleccionar imagen

Pulsa en “Select image” y busca la carpeta donde descargaste el “ev3dev-stretch”
[bookmark: _Toc122333484]Figura 17 Seleccionar el micro SD












Selecciona el micro SD, en caso de no tener un puerto para el micro SD en tu computadora, puedes usar un adaptador.



}[bookmark: _Toc122333485]Figura 18 Micro SD flasheada












3. Ir a la página oficial de Python, descargarlo e instalarlo.
[image: ]










[bookmark: _Toc122333486]Figura 19 Python




Asegurarse que sea desde la versión 3.0+
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[bookmark: _Toc122333487]Figura 20 Descargar Python




[image: ][bookmark: _Toc122333488]Figura 21 Instalar Python
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[bookmark: _Toc122333489]Figura 22 Python Instalado

4. Descargar e instalar Visual Studio Code
[image: ]Ir a la página web oficial de Visual Studio Code.







 




[bookmark: _Toc122333490]Figura 23 Página oficial de Virtual Studio Code


Ir al apartado de “Download”.	
[image: ]
[bookmark: _Toc122333491]Figura 24 Descargar VIsual Studio Code
Descargas el instalador dependiendo de tu sistema operativo.
Abres el instalador y aceptas el acuerdo de licencia.
[image: ]
[bookmark: _Toc122333492]Figura 25 Instalar Visual Studio Code

Al instalarlo se abrirá Visual Studio Code y verás una ventana como esta.

[image: ]
[bookmark: _Toc122333493]Figura 26 Ventana Visual Studio Code
5.1.1. [bookmark: _Toc122333445] Obtención del software

Todo el software utilizado en el proyecto es de uso libre por lo que se puede encontrar en la web por los distintos navegadores existentes.
Visual Studio Code: https://code.visualstudio.com/
ev3dev: https://www.ev3dev.org/
Python: https://www.python.org/
Etcher: https://www.balena.io/etcher/

5.2. [bookmark: _Toc122333446] Uso del software

El uso que se le da al software no es tan complicado para el usuario, solo con seguir los pasos se puede dar una idea del objetivo y funcionamiento del robot.
Visual Studio Code: El funcionamiento principal del programa es dar movimiento al robot con las instrucciones dadas en el código para así cumplir con el objetivo del proyecto.
ev3dev: Sistema operativo con el cual trabaja el robot y nos permite transferir los archivos como el código fuente hecho en visual studio code y tenerlo guardado en el robot, además de otras útiles herramientas que vas a utilizar.
Python: Lenguaje de programación necesario para dar las instrucciones al robot, además de las útiles librerías que nos ayudan a agilizar el proceso.
Etcher: Nos permite flashear nuestra tarjeta SD para así poder bootear nuestro Robot Lego Mindstorms con el sistema operativo ev3dev.









5.2.1. [bookmark: _Toc122333447] Interfaz Gráfica

[image: ][bookmark: _Toc122333494]Figura 27 Interfaz Gráfica


FUNCIONALIDADES DE CONEXIÓN:
· 1. Conectar: Conectar dispositivo LEGO EV3 Brick a equipo a disponibilidad
· 2. Desconectar: Desconectar vinculo de equipo a dispositivo LEGO EV3 Brick
FUNCIONALIDADES DE MOVIMIENTO:
· 3. Automático: Movimiento delantero automatizado del Robot
· 4. Rotar hélice: Rota la hélice del Robot para derribar un objeto
· 5. Avanzar: Movimiento delantero
· 6. Girar derecha: Movimiento hacia lado derecho del robot
· 7. Retroceder: Movimiento hacia atrás
· 8. Bajar Pala: Baja la pala en torno a 90 grados negativos
· 9. Levantar Pala: Sube la pala en torno de 90 grados
· 10. Girar izquierda: Movimiento hacia lado izquierdo del robot




5.2.2. [bookmark: _Toc122333448] Servidor EV3

[image: ]
[bookmark: _Toc122333495]Figura 28 Código del servidor
Al momento de que el usuario quiera conectar el robot a la red Wi-Fi, se le pedirá una dirección IPv4 la cual podrás obtener mediante las propiedades de la red Wi-Fi a la que estás conectado con el socket, el robot y el notebook con un enlace entre la red Wi-Fi (Conexión entre servidor y cliente).

5. [bookmark: _Toc122333449]
6. [bookmark: _Toc122333450] Mensaje de error y resolución de problemas 

Puede que en ocasiones surjan problemas con el funcionamiento del robot o también con el código fuente.
Estos son algunos problemas que es probable que tengas y la solución a estos mismos.
5.1. [bookmark: _Toc122333266][bookmark: _Toc122333343][bookmark: _Toc122333451]
6.1. [bookmark: _Toc122333452]  Errores

· /usr/bin/env: 'python3\r': No such file or directory
· Conflicto entre la conexión del robot y el notebook.
5.2. [bookmark: _Toc122303963][bookmark: _Toc122332509][bookmark: _Toc122332547][bookmark: _Toc122332567][bookmark: _Toc122333268][bookmark: _Toc122333345][bookmark: _Toc122333453]
6.2. [bookmark: _Toc122333454]Soluciones

· Debes cambiar la configuración “CRLF” de la esquina inferior derecha a “LF” de esta forma se solucionaría la conexión con el robot.
· Reiniciar el robot para que vuelva a cargar todos los archivos desde cero y tenga menos probabilidades de “bugearse”.







5. [bookmark: _Toc122303965][bookmark: _Toc122332511][bookmark: _Toc122332549][bookmark: _Toc122332569][bookmark: _Toc122333270][bookmark: _Toc122333347][bookmark: _Toc122333455]
6. [bookmark: _Toc122303966][bookmark: _Toc122332512][bookmark: _Toc122332550][bookmark: _Toc122332570][bookmark: _Toc122333271][bookmark: _Toc122333348][bookmark: _Toc122333456]
7. [bookmark: _Toc122333457]Referencias
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Cerca de 1,300,000,000 resuitados (0.34 segundos)

hitps://www python.org ~ Traducir esta pagina

Welcome to Python.org

The official home of the Python Programming Language.
Visitaste esta pagina 3 veces. Ultima visita: 14/12/22

B Q

Downloads

Python 3.10.6 - Python Releases for macOS - Python 3.10.4 -

Python Releases for Windows e o

Note that Python 3.9.16 cannot be used on Windows 7 or earlier

Python For Beginners Traducci6n del inglés - Python es un lenguaje de

programacion de propésito general y alto nivel. Su
filosoffa de disefio enfatiza la legibilidad del cédigo
Tutorial con el uso de sangria significativa. Python se tipifica
dinamicamente y se recolecta basura.

Wikipedia (Inglés)

There is a list of tutorials suitable for experienced programmers.

Python es un lenguaje de programacion potente y facil de

Ver descripcion original v
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>>> print(loud| Note that Python 3.9+ cannot be used on Windows 7 or
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Python is a programming language that lets you work quickly
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Install Python 3.11.1 (64-bit)

Select Install Now to install Python with default settings, or choose
Customize to enable or disable features.

= Install Now
C\Users\PC\AppData\Local\Programs\Python Python311

Includes IDLE, pip and documentation
Creates shortcuts and file associations

—> Customize installation
Choose location and features

plﬁh ~ [1Use admin privileges when installing py.exe

windows [ Add python.exe to PATH Cancel
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Setup was successful

New to Python? Start with the online tutorial and
documentation. At your terminal, type "py” to launch Python,
or search for Python in your Start menu.

See what's new in this release, or find more info about using
thon on Windows.

pyth:

windows
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Free and built on open source. Integrated Git, debugging and extensions.
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By downloading and using Visual Studio Code, you agree to the license terms and privacy statement.
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Por favor, lea e siguiente acuerdo de icencia. Debe aceptar as déusulas de este acuerdo antes de
continuar con la nstalacién.

fsta licencia se aplica al producto Visual Studio Code. El cédigo fuente para
Visual Studio Code estd disponible en https://github.com/Microsoft/vscode
segun el acuerdo de licencia del MIT en
https://ithub.com/microsoft/vscode/blob/main/LICENSE txt. Encontrard
linformaci6n adicional sobre licencias en nuestras preguntas frecuentes en
https://code visualstudio.com/docs/supporting/fag.

TERMINOS DE LICENCIA DEL SOFTWARE DE
MICROSOFT

VISIIAI STHINTO CODF DF MICROSOFT v

O Acepto el acuerdo
@ No acepto el acuerdo.

Seuente > | | Cancelar
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File Edit Selection View Go Run Terminal Help

BXPLORER

You have not yet opened a folder.

‘Opening a folder will close all
currently open editors. To keep them
‘open, add a folder instead.

You can clone a repository locally.
Clone Repository.

To leam more about how to use git
and source control in Vs Code read
our docs.

You can also open a Java project
folder, or create a new Java project
by dlicking the button below.

> ouTune
> TIMELINE
> MAVEN

> Get Started

Release Notes: 1.74.1 - Visual Studio Code osmoe - x

November 2022 (version 1.74)

Update 1.74.1: The update addresses these issues.

Welcome to the November 2022 release of Visual Studio Code. There are many updates in this version that we hope you'l like, some of the key highlights
include:

« Customize Explorer auto reveal - Decide which files scrollinto view in the Explorer.
« Hide Activity bar and Panel badges - Simplify the editor UI by toggling state badges.

* Audio cues for notebooks and diff view - Sounds for cell run results, added or removed lines.
« Merge editor Undo/Redo - Quickly revert or reapply merge conflict actions.

« Manage unsafe repositories - Prevent Git operations on folders not owned by you.

« JavaSeript console profile collection - Easily create CPU profiles for viewing in VS Code.

* Go to Definition from return - Jump to the top of Javascript/TypeScript functions.

« Remote Tunnels - Create a connection to any machine, without needing SSH.

« Jupyter notebook "Just My Code” debugging - Avoid stepping into Python library code.

« Dev Container GPU support - Request a GPU when creating a Dev Container.

| ifyoud like to read these release notes online, go to Updates on code visualstudio.com.

Insiders: Want to try new features as soon as possible? You can download the nightly Insiders buld and try the latest updates as soon as they are
available.

Accessibility

Audio cues for notebook execution

There are now audio cues for when notebook cels finish running. The cue is different to indicate whether the cell ran successfully or failed.

Audio cues for diff review mode
In a diff editor, when Go to Next Difference is triggered, a specific audio cue will play to indicate whether the cursor is on an inserted or deleted ine.

If you are curious about the available audio cues, you can hear them via the Help: List Audio Cues dropdown.

Select an audio cue to play

Error on Line
(D Would you like to change VS Code's Ul language to Spanish £ X

Warning on Line and restart?

Folded Area on Line

Breakpoint on Line _ e
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