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Funcionales

Crear un servidor para poder
comunicarse con el cliente.

Mediante una interfaz gréfica
moverse por los ejes (x,y) y también
golpear la pelota con cierta
intensidad para la simulacién del

palo de golf.

No funcionales

Mecdnicos: Mantener la estabilidad en
todo momento al hacer que el robot
cumpla sus funciones.

Software: El robot debe estar construido
Unicamente por las piezas del set LEGO
MINDSTORMS EV3. La interfaz grafica
debera ser escrita con el lenguaje de
programacién Python y utilizando Tkinter.
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INTERFAZ

' Proyecto Golf




FUNDAMENTOS DE PROYECTIL




FUNDAMENTOS DE PROYECTIL

d.- X— X[I] + V[ﬁ] ¥ X t

b.- v, = vy x cOs(0)

C-Y=¥o t Voy X t+ 7% xa x t‘

d.-v,=v, xsenB) - g xt



FUNDAMENTOS DE PROYECTIL

Los dat : L .
0s dalos que se conocen son De la ecuacion ‘a’ se despeja v,

g =30°
g = 9.8 m/s? X=X, +vy, X = v, =202

x=03m |[%=0m Se reemplaza v, enla ecuacion 'c’:

y=0.15m i, =0m Y=y +vh, Xt+Vexax= 0=y, "V22 7t 4.9
Vi =47 |t=47

Reemplazamos v;.
De v, sacamos gue.

Vo, = Vo COS(45%) = v, * 122 0= (2xM2) " (V2/2) " t - 4 9F

Voy =Vo T SeNA5%) =, 7 V2/2 Al resolver tenemos que t= 0.2474 segundos

Por lo tanto se concluye que:

Y se concluyve que v, = 1.714 m/'s

UIII:-: = UIII‘;.*
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DESCRIPCION DEL PROGRAMA

from Libreria import °
SERVIDOR e

s = socket. socket()

o prunt("Socket nreadn“}|
port = 2658
s.bund(." " , port))

print{"El socket =e creo con puarto: {rX". format{(portl)
&. Listencs)
print("EL socket 1= listening...."™)

connect, addr = s _acceptc)
print("5e conecto a +{}".formatiaddr))
while True:

raubyte = connect. recu(l)

char = raubJyte.decoded’ utfr=8" >

Lf Cchar = "w' ):
avanzar{)
if D == "g"):

e trocederd )
Lf (char =— "'d"):
girarlDerechad)
iLf (char == "a’):
gurarlzguierdad )

Lf (char == "q"):
print{"Terminando la sesion....")
bireak

Lf (char =— " "):

deterner( )



DESCRIPCION DEL PROGRAMA

FUNCIONES from evidevs motor import Largefiotor, , UUTFUT_B, OUTFUT_C, OUTPUT_D, SpeedPercsnt, Movelank

brazo_robot = LargeMotor(OUTFUT_D3
base robot = MoveTank(OUTFUT B, OUTFUT_C)

«daf avanzar():
printl Avanzando. .. ")
base_robot.on(SpeadFarcent(108), Speadfercent(186))
« def retroocederd):
printl fAetrocediendo. .. ")
hase_robot.on{SpeedPercent(-100), SpeedPercent (=186
- def girarDerecha():
print("0irando 3 la derecha...”)
base_robot.on(SpeedPercent(100), Speadfercent(-108))
«daf girarlzquisrdal) !
print("Dirando a la 1zquierda. .. ")
hase_robot.on{SpeedPercent(-100) SpeadPercent (106 )
«def golpeari):
brazo_robot .on{SpeedPercent(166))
vdef detener():
base_robot.stopl)
brazo_robot.stopl)



DESCRIPCION DEL PROGRAMA

import tkunter as tk
INTE RFAZ from tkinter import Photolmage

daf boton presionadoddireccion):
printl f"Botén <{direccion’ presionado™)

ventana = tk.Tkd(>

ventana. titled "Prouecto Golf")
ventana . geometry (" I35 333")
ventana.resizablelfalse, False)
ventana. confioure(bs=" royalbluea" )

—

imagen_1raguierds = Fhotolmaged File=" tmagen_i1rquisrda_ png”) . sub=amplaedcS, 5)
imagen_arriba = Photolmaged file="imagen_arriba. prg" ) . subsampled3, 5)
imagen_abajo = Fhotolmage! rfile="imagen_aba jo.pn3" ) .subsampledS, 59
imagen_derecha = Fhotolmage! Ffile=" imagen_derecha.png” ) . subsampledS, 5
imagen_golpear = Fhotolmage( rile="1magen_golpear .pna” ) . subsarnplel2, 27

boton_izguierda = tk.Button{ventana, imagecimagen_izgquierda, command=lambda: boton_presionado(” Izguierda”™))
boton_arriba = tk.buttoni{ventana. image=imagen_arriba. commancElambda: boton_presitonadod“Areiba™ )
boton_abha o = tk _Button(uventana, imsgecimsgen_aba o, comnand=lambda: boton_presionadod "Aba o™ 3 )
boton_derecha = tk.Buttond{ventana, imagecimagen_derecha, commanoc=lanbds: boton_presionadod “Derecha™ )
boton_golpear = tk.Buttoniventana. image=imagen_golpear. commancs lLambda: boton_presionadod "0olpaar™ )

boton_izquierda.arid(row=1, column=2)
boton_arriba. arid(roe=H, columre=3)
boton_abajo.grid{row=Z2, column=3)

bo ton_derecha ariwd(roe=1l, ocolumnsd)
boton_golpear.grid{row=1l, colum=3)

vantana mainloog)
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ESTADO ACTUAL

* El robot ev3 “robot golf” en el apartado de construccién se
encuentra finalizado en su totalidad.

* En cuestion de funcién de movimiento el robot ya cuenta con la
capacidad de avanzar, retroceder , girar de izquierda a
derecha y el palo de golf ya es completamente funcional.

» Carta Gantt actualizada.

* Bitdcoras e informe al dia.

» Wiki del proyecto ain en desarrollo, faltando por implementar
evolucién del proyecto entre otros detalles.

* Funcionamiento de la interfaz y disefio de la misma ain en

desarrollo.
» Conexién entre el servidor y la interfaz ain en desarrollo.
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1.- Inestabilidad del brazo del robot, el movimiento
que produce el motor del brazo provoca que el
brazo entero del robot tienda a moverse en exceso.

2.- Problemas de conexion wifi debido a Ila
cantidad de personas conectados a la misma red.

3.- Fallos en la inicializacion del robot,
posiblemente debido a archivos corruptos.

4.- Fallos a la hora de golpear la pelota de ping-
pong debido a la mala estructura del brazo del
robot.

1.- Reconstruir y anadir soportes al motor del
brazo para evitar inestabilidad y un posible
desacoplamiento del brazo.

2.- Usar una red WIFI local desde nuestros
celulares.

3.- Formateo de la tarjeta SD y re-instalacion de
sistema operativo ev3dev.

4.- Re-diseno del brazo del robot, aumentando su
alcance y grosor, de esta forma puede alcanzar a la
pelota de ping-pong sin problemas.




CONCLUSION



