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En esta fase intermedia de nuestro proyecto, nos complace
presentarles los notables avances y mejoras realizadas en
nuestro robot "Pascalito”. A lo largo de este periodo, hemos
trabajado en l|a optimizacion de sus requerimientos, la
refinacidon de su arquitectura, la interfaz y el codigo del robot.
Ademas, compartiremos l|as evoluciones significativas
experimentadas por el robot y proporcionaremos una vision
detallada del estado actual del proyecto.



OBJETIVOS

® Objetivos General

Disenar y construir un robot utilizando el kit
de Lego Mindstorms EV3 con la capacidad de
desplazarse y golpear una pelota, imitando

las acciones de un jugador de golf. Este robot

sera controlado por un usuario.

® Objetivos Especificos

® Crear un servidor que permita la conexion del
cliente con el robot.

® Aplicar la teoria fisica del tiro parabadlico.

e Crear una interfaz eficiente y amigable con >>
el usuario.




ETAPAS DEL PROYECTO
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Primera Etapa J P Estado Actual
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Planteamiento de diseno del robot

Designacion de Roles

Inspeccion del kit EV3

Gestion de Redmine

Formateo de SD del EV3

Armado del Robot

Instalacion de sistema operativo en el robot LEGO EV3

Codificacion
Pruebas con librerias evadeva
Comunicacion SSH entre el notebook y el robot
Prueba de conexion del servidor y cliente.
Desarrollo del codigo para el control del robot

Informe |

Estimacion de Costos

Avance wiki

Presentacion |

Fase 2

Reasignacion de roles

Analisis de codigo

Desarrollo interfaz grafica

Optimizacion conexion servidor y cliente
Analisis del brazo del robot

Informe I

Pruebas de conexion interfaz y robot
Presentacion II

Implementacion de interfaz grafica
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\ REQUERIMIENTOS FUNCIONALES .

e El robot tiene que tener la capacidad de golpear una pelota con una
estructura que imita a un palo.

e Debe tener la capacidad de moverse en todas las direcciones de
NEREERIVI[F)

e La operacion del robot estara bajo el control directo del usuario a
través de un programa dedicado.

e Se requiere un servidor capaz de comunicar al programa con el

usuario.
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" REQUERIMIENTOS NO FUNCIONALES

e La programacion del software debe llevarse a cabo en el lenguaj
Python y en el entorno del sistema operativo Linux

e Lainterfaz debe ser eficiente y amigable con el usuario.




ARQUITECTURA




3 SERVIDOR ‘

e Librerias

import socket
from evidev2.motor import MediumMotor, OUTPUT_A, OUTPUT_B, OUTPUT_C, SpeedPercent, MoveTank

o Establecemos los puertos de los actuadores

tankmoves = MoveTank(OUTPUT_B,0UTPUT_C)
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brazo = MediumMotor(OUTPUT_A) /
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ip_host = input("Ingrese la ip que muestra el robot: ")

host = ip_host
port = 8000

' SERVIDOR

Iniciando el servidor usando la libreria socket

server = socket.socket()

server.bind((host, port))

server.listen(5)

conexion, addr = server.accept()
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print("conectado a ",
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SERVIDOR

.o Bucle de funcionamiento de Pascalito

running = True

while running:

mensaje = conexion.recv(1024).decode("utf-8")

ﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁ

print(mensaje)

if mensaje == 'arriba':

mmmmmmmmmmmmmmmmmm

tankmoves.on(SpeedPercent(10), SpeedPercent(10))

elif mensaje == 'abajo’:

ﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬁ

tankmoves.on(SpeedPercent(-10), SpeedPercent(-10))
elif mensaje == 'izquierda':

mmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmm

tankmoves.on(SpeedPercent(20), SpeedPercent(-20))
elif mensaje == ‘derecha':
tankmoves.on(SpeedPercent(-20), SpeedPercent(20))
elif mensaje == 'detener': 7/

mmmmmmmmmmmmmmmmmmmm

tankmoves.on(SpeedPercent(0), SpeedPercent(0))

elif mensaje == 'apagar': |
running = False \
conexion.close() \
print(“La conexion termino!") /

elif mensaje == 'golpear': ' -~ /
brazo.on_for_degrees(SpeedPercent(30), 45) /

brazo.on_for_degrees(SpeedPercent(100), -95) 1
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INTERFAZ
 Librerias
lmport tkinter as tk ==
\\ import socket (
® e« Creamos la ventana ‘\.

# Crea la ventana principal

ventana = tk.Tk()

ventana.title("Interfaz grafica de PASCALITO")

g g g g gyt

ventana.geometry("700x600")
ventana.config(bg="grey85")
A 4
# Iniciar el bucle principal T TS
' _ | / S -
ventana.mainloop() /
)
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INTERFAZ

® CO“EXiO nes Direccion IP

-~
> I
N # Etiqueta vy entrada para la direccion IP
\‘ etiqueta_ip = tk.Label(ventana, ="Direccion IP", =("Arial" 18, "bold") bg="grey85")
etiqueta_ip.place(x=100, y=50)

3
entrada_ip = tk.Entry(ventana, =("bold" 18)) ‘
entrada_ip.place(x=250, y=50)

# Creamos los botones para generar la conexion y para terminar la conexion

img_boton_conectar= tk.PhotoImage( = ect.png")

boton_conectar = tk.Button(ventana, ="Conectar” =img_boton_conectar, bg="grey85", =conectar)
boton_conectar.place(x=250, y=100)

img_boton_desconectar= tk.PhotoImage(file="di: ect.png”)

boton_desconectar = tk.Button(ventana, ="Desconectar" =img_boton_desconectar,bg="grey85", =apagar) — «~

o
boton_desconectar.place(x=420, y=100)




INTERFAZ

e Controles de movimiento

—

~ # Botones de movimiento

~‘, img_boton_arriba = tk.PhotolImage( ="flecha-upl.png")
boton_arriba = tk.Button(ventana, =img_boton_arriba bg="grey85" =lambda: mover("arriba"))
boton_arriba.place(x=145, y=240)
img_boton_izquierda = tk.PhotoImage( ="flecha-izquierda.png")
boton_izguierda = tk.Button(ventana, ="Izgquierda", =img_boton_izquierda bg="grey85" =lambda: mover("izquierda"))
boton_izquierda.place(x=25, y=315)
img_boton_derecha = tk.PhotoImage( ="flecha-derecha.png")
boton_derecha = tk.Button(ventana, ="Derecha" =img_boton_derecha, bg="grey85", =lambda: mover("derecha"))
boton_derecha.place(x=240, y=315)
img_boton_abajo = tk.PhotolImage( ="flecha-abajo.png")
boton_abajo = tk.Button(ventana, ="Abajo" . =img_boton_abajo, by="grey85", =lambda: mover("abajo")) N

boton_abajo.place(x=145, y=360)



INTERFAZ

e Controles de disparo y angulo

# Botones de dispal -

90°

img_boton_45grados= tk.PhotoImage( = )
boton_45grados= tk.Button(ventana, = : =img_boton_45grados_, b= =angulo45)

L

boton_45grados.place(x=400, y=280)

img_boton_é0grados= tk.PhotoImage( = )
boton_é0grados= tk.Button(ventana, = : =img_boton_é0grados_, bg= " =anguloé0)
boton_é0grados.place(x=550, y=200)

img_boton_%90grados= tk.PhotoImage( = )
boton_9%08grados= tk.Button(ventana, = : =img_boton_%0grados_, b= =angulo90)

L

boton_90grados.place(x=700, y=280)

img_boton_disparar= tk.PhotoImage( = )
boton_disparar= tk.Button(ventana, = : =img_boton_disparar_, =disparar)

Sty

boton_disparar.place(x=540, y=300)
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e Boton detener
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( # Boton para detener el movimiento
img_boton_stop= tk.PhotolImage( ="STOP.png")
boton_detener = tk.Button(ventana, ="Detener” =img_boton_stop, bg="grey85" =detener) )
boton_detener.place(x=530, y=480)
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FUNCIONES CLIENTE

» e Funcion movimiento

def mGUEP!diPEEEiGﬂ]:

o
'\\ global mi_socket
\ 1f direcclon == "arriba”
® mi_socket.send("arriba".encode("utf-8"))

elif direccion == "abajo”

e g et e e g

mi_socket.send("abajo".encode("utf-8"))

elif direccion == "izquierda":

b L S s e B e B e L e e ]

mi_socket.send("izquierda".encode("utf-8"))

e e L L L s ]

elif direccion == "derecha"

b i L L L L

mi_socket.send("derecha".encode("utf-8"))
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FUNCIONES CLIENTE

» e Funcion de conexion

b Gy
,” T
def conectar():
-~ /
\\ global mi_socket |
\ # Funcion para manejar la conexion con la direccion IP ingresada \
9 ip = entrada_ip.get() \
host = str(ip) \\
port = 8000 ‘
mi_socket = socket.socket()
mi_socket.connect((host, port))
def apagarl():
global mi_socket
mi_socket.send("apagar".encode("utf-8"))
,'
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TN FUNCIONES CLIENTE

e Funcion movimiento

def angqulo4d():
global angulo

) angulo = 45

L s e

def angulobB(): PR
~
global angulo 4

TN angulo = 60 |'

‘ def angulo90(): \

global angulo \\
angulo = 90 \

def disparar():

global mi_socket
global angulo

if angulo == 4b:
mi_socket.send("disparar45".encode("utf-8"))
elif angulo == 60:
mi_socket.send("disparar60".encode("uvtf-8")) — -
P -
elif angulo == 90: / S o -
mi_socket.send("disparar90".encode("utf-8")) /

D e L L e L s e s ]




DIAGRAMAS

e Movimiento

7° T~
. MoveTank(QUTPUT B, /
Arriba OUTPUTC) Detener ‘
\
\
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lzquierda ‘
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DIAGRAMAS

e Brazo

_ . O

Disparar 45° Disparar 60° Disparar 90°




FiSICA DETRAS DEL GOLPE DE GOLF

e Leyes de Newton
e Movimiento parabdlico

e Fuerza de roce




LEYES DE NEWTON

Primera ley de Newton (Ley de inercia)




LEYES DE NEWTON

e Segunda ley de Newton (Fuerza y aceleracion)




LEYES DE NEWTON

Tercera ley de Newton (Accion y reaccion)




TEORIA SOBRE EL TIRO DE PROYECTILES




TEORIA SOBRE EL TIRO DE PROYECTILES
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Vo = Vo sin(0)

. ) o 1 2
Y = Vosin(B) - t — —gt
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FUERZA DE ROCE

Fuerza que
b n-—l—+ provoca e
moavimiento
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Estado actual del proyecto

1. Estructura
2. Movimiento
3. Interfaz grafica
4, Servidor
5.Conexion remota







Problemas y soluciones

Reforzar o cambiar la estructura del
ladea el brazo. brazo de PASCALITO

Froblemas con el cambio de angulos de | Fabricar un tee de golf para distintos
disparo. angulos.

Froblema de conexion del robot al Hacer un debug en el codigo del
reiniciar la conexion. servidor hasta poder arreglar el bug.

Falta de poder en el disparo. Agregar algun mecanismo con
engranajes para aumentar la potencia
del disparo.




CONCLUSION

En esta segunda fase de nuestro robot "Pascalito”, enfrentamos desafios

que nos llevaron a reconstruir el robot en dos ocasiones debido a

iInconvenientes relacionados con su funcionalidad, por ejemplo errores en

las piezas y problemas de equilibrio. A pesar de estos contratiempos,

nuestro equipo demostrd su capacidad para superar obstaculos y

aprender de nuestras experiencias. Logramos superar los problemas ,

encontrados y estamos cerca de finalizar con éxito nuestro proyecto. Este /

proceso nos ha permitido fortalecer nuestras habilidades individuales y |
\ colectivas, destacando nuestra determinacion para alcanzar nuestros
‘ objetivos a pesar de los contratiempos iniciales. /
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por ver esta presentacion




