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1. [bookmark: _30j0zll]Panorama general

[bookmark: _1fob9te]1.1. Introducción

     En la búsqueda constante de aplicar la tecnología de forma innovadora y creativa, el presente proyecto se centra en el diseño y desarrollo de un robot utilizando el kit de Lego Mindstorms EV3. Este robot tiene como objetivo principal la ejecución de una tarea específica: golpear una pelota de golf de manera precisa. Para lograrlo, se han establecido objetivos generales y específicos que abarcan desde la conceptualización y diseño del robot hasta la programación de sus movimientos y la implementación de un control remoto a través de una interfaz gráfica.
El Lego Mindstorms EV3 es una herramienta versátil que permite combinar la construcción de estructuras físicas con la programación, lo que brinda oportunidades para el aprendizaje de conceptos de ingeniería y la experimentación en el campo de la robótica. En este contexto, este proyecto busca demostrar la capacidad del EV3 para ser utilizado en aplicaciones prácticas y desafiantes, como el desarrollo de un robot capaz de interactuar con su entorno de manera autónoma.
En el transcurso de este informe, se describirán los procesos de diseño y construcción del robot, así como la programación necesaria para permitir su movilidad y precisión en el golpeo de la pelota. Además, se presentará la implementación de una interfaz gráfica que permitirá controlar el robot de manera remota.


[bookmark: _3znysh7]1.2. Objetivos

[bookmark: _2et92p0]1.2.1. Objetivo general
Desarrollar un robot utilizando un kit de Lego Mindstorms EV3 el cual sea capaz de golpear una pelota de golf, controlado a través de una interfaz gráfica.

[bookmark: _tyjcwt]1.2.2. Objetivos específicos
· Diseñar un robot que cumpla con las acciones requeridas.
· Construir el robot usando las piezas del Lego Mindstorms EV3
· Programar el robot para que se pueda movilizar y también realizar golpes precisos a una pelota de golf.
·  Implementar un sistema de control remoto mediante una interfaz gráfica, la cual permita dirigir el robot.


[bookmark: _3dy6vkm]1.3. Restricciones generales

· Limitación de piezas
· Limitación del tiempo durante el semestre
· El robot debe ser diseñado solamente para golpear una pelota
· Obligatoriedad de control remoto del robot
· Las entradas del robot está limitado a 4 puntos
· Documentación a plataforma Redmine

[bookmark: _1t3h5sf]1.4. Entregables

·  Informes y presentaciones:
· Planificación y avance del proyecto l.
· Código del robot ev3.
· Avance del proyecto II
· Informe y presentación final.
· Bitácora semanal.
· Wiki y manual de usuario.
· Producto final.

[bookmark: _4d34og8]2. Organización del personal

[bookmark: _2s8eyo1]2.1. Descripción de los roles

· Jefe de grupo: Encargado de la toma de decisiones, definición de objetivos, asignación de las tareas y la planificación de las actividades.
· Programador: Encargado de desarrollar el código para que el robot pueda realizar los movimientos además de golpes.
· Ensamblador: Encargado de armar el robot con características acorde a lo requerido.
· Diseñador: Encargado de la creación del logo y el aspecto visual de la interfaz gráfica.
· Documentador: Encargado de realizar los informes, presentaciones y bitácoras.






[bookmark: _17dp8vu]2.2. Distribución de los roles
     Se designaron responsables para cumplir labores  en un tiempo previamente establecido. Además, se establecieron involucrados, los cuales serán de apoyo para el responsable del rol.
Entre el informe de planificación I y II se realizó un cambio de roles con el fin de que los integrantes se involucren en diferentes áreas del proyecto.
Roles parte I:
	Rol
	Responsable
	Involucrados

	Jefe de Grupo
	Nelson Ramirez
	                     -

	Programador
	Cristofer Pinto
	Jose Escalante

	Ensamblador
	Matias Suazo
	José Escalante

	Diseñador
	José Escalante
	Alvaro Guarachi, Matias Suazo

	Documentador
	Alvaro Guarachi
	Cristofer Pinto



Roles parte II:
	Rol
	Responsable
	Involucrados

	Jefe de grupo
	Alvaro Guarachi
	                      -

	Programador
	Jose Escalante
	Cristofer Pinto

	Ensamblador
	Cristofer Pinto
	José Escalante

	Diseñador
	Matias Suazo
	Nelson Ramirez

	Documentador
	Nelson Ramirez
	Alvaro Guarachi, Matias Suazo



[bookmark: _3rdcrjn]
[bookmark: _26in1rg]2.3. Mecanismos de comunicación

Una vez concretados los integrantes del grupo se procedió a crear grupos de trabajos tanto en whatsapp el cual servirá para la comunicación con los demás integrantes, coordinación de horarios, etc; Discord con el fin de realizar reuniones de trabajo además de subir documentos en relación al proyecto y Gmail, medio por el cual se realizarán contacto con el profesor. 
· Discord
· WhatsApp
· Gmail
[bookmark: _lnxbz9]3. Planificación del proyecto

[bookmark: _35nkun2]3.1. Actividades

	Actividad
	Descripción
	Responsable

	Investigar sobre LEGO- EV3
	Recopilar información sobre el lego EV3.
	Jose Escalante, Cristofer Pinto

	Chequeo de piezas
	Buscar las piezas indicadas para el armado.
	Jose Escalante

	Redacción de Bitácoras
	Redactar bitácora.
	Matias Suazo

	Fotos y Videos
	captura de fotos y videos durante el desarrollo del proyecto.
	Alvaro Guarachi
y Cristofer Pinto

	Diseño de Robot
	Se define la forma del robot.
	Jose Escalante, Cristofer Pinto y Álvaro Guarachi

	Diseño de logo
	En base al proyecto define el diseño.
	Matias Suazo

	Armado de Robot
	Construcción del robot con las piezas de legos.
	Jose Escalante y Cristofer Pinto

	Investigación librerías de python
	Recopilar información. mediante videos, documentos, etc.
	Cristofer Pinto y Jose Escalante

	Diseño de la interfaz.
	Se define un diseño para la interfaz gráfica.
	Matias Suazo

	Investigar librerías de Tkinter y servidor.
	Recopilar información sobre el funcionamiento de estas librerías.
	Jose Escalante y Cristofer Pinto.

	Actualizar el diseño del robot.
	se actualizó el diseño del robot
	Cristofer Pinto.

	Estimación de costos
	Planificar los presupuestos del proyecto.
	Alvaro Guarachi

	Programación de los movimientos del robot
	programar las acciones del robot mediante el código.
	Jose escalante
y Cristofer Pinto

	Wiki 
	Creación de la wiki en base a los datos del informe
	Nelson Ramirez

	Carta Gantt
	Planificar las actividades de la carta gantt
	Alvaro Guarachi

	Cambio de piezas
	Solicitar piezas adicionales para el robot
	Cristofer Pinto

	Diseño de la interfaz gráfica.
	Definir el aspecto visual de la interfaz.
	Matias Suazo

	Pruebas del robot
	Pruebas de movilidad, fuerza y lanzamiento
	Cristofer Pinto, José Escalante




[bookmark: _1ksv4uv]
[bookmark: _44sinio]
[bookmark: _2jxsxqh]
[bookmark: _z337ya]
[bookmark: _3j2qqm3]
[bookmark: _1y810tw]
[bookmark: _4i7ojhp]
[bookmark: _2xcytpi]
[bookmark: _1ci93xb]
[bookmark: _3whwml4]
[bookmark: _2bn6wsx]
[bookmark: _qsh70q]
[bookmark: _3as4poj]
[bookmark: _1pxezwc]
[bookmark: _49x2ik5]
[bookmark: _2p2csry]
[bookmark: _147n2zr]
[bookmark: _3o7alnk]
[bookmark: _23ckvvd]
[bookmark: _ihv636]
[bookmark: _32hioqz]

[bookmark: _1hmsyys]
[bookmark: _41mghml]
[bookmark: _2grqrue]



[bookmark: _vx1227]3.2. Asignación del tiempo

La Carta Gantt fue creada con el propósito de planificar y gestionar de manera más eficaz nuestras actividades a lo largo del semestre. Además, se puede registrar el tiempo dedicado para cada tarea y compararlo con el tiempo estimado.

[image: ]







[bookmark: _3fwokq0]3.3. Gestión de riesgos

	Riesgos
	Probabilidad de concurrencia
	Nivel de impacto
	Acción remedial

	Corrupción de la tarjeta micro sd.
	20%
	3
	Formateo o cambio tarjeta micro sd.

	Pérdida de la tarjeta micro sd.
	40%
	3
	Obtener otra tarjeta sd.

	Desarme del robot a causa de un accidente.
	50%
	3
	Reconstruir el robot.

	Escasez de piezas.
	20%
	2
	Solicitar la pieza faltante o buscar una similar.

	Inconveniente personal de algún integrante.
	60%
	2
	Un integrante del grupo debe reemplazar temporalmente el rol del personal faltante.

	Errores de los software utilizados.
	15%
	1
	Reinstalar o reparar el software dañado.

	Hardware dañado.
	15%
	3
	Reemplazar el hardware dañado.

	Descarga de batería del Lego EV3.
	25%
	1
	Cargar bateria o reemplazar por otra.




Niveles de impacto:
1  <- Indiferente
2  <- Medio
3  <- Perjudicial
4  <- Catastrófico


[bookmark: _1v1yuxt]4. Planificación de recursos
[bookmark: _4f1mdlm]4.1. Hardware
· Notebook
· Lego Mindstorms EV3
· MicroSD
· wi-fi Dongle

[bookmark: _2u6wntf]4.2. Software
· Microsoft Office
· Discord
· Terminal de Ubuntu(Linux)
· Aseprite
· Whatsapp
· Obs studio
[bookmark: _19c6y18]
[bookmark: _3tbugp1]4.3. Estimación de costos

Se definen los costos de hardware en base a los recursos que los integrantes del proyecto utilizarán para el  inicio, desarrollo y la finalización del proyecto. 

Hardware
	Producto
	Cantidad
	Costo por unidad($)
	Costo Total($)

	Notebook
	2
	600000
	1200000

	Celular
	1
	Gratuito
	Gratuito

	Lego Mindstorms EV3
	1
	1000000
	1000000

	Wifi-Dongle
	1
	Gratuito
	Gratuito

	Piezas extras
	
	
	

	MicroSD
	1
	8000 
	8000

	Pelota de Golf
	1
	5000
	5000

	Total
	$ 2213000





Software
Se definen, los costos por software, los que serían programas o servicios que se utilizarán durante la realización del proyecto.

	Producto
	Cantidad
	Costo por unidad($)
	Costo total($)

	Microsoft Office
	1
	15000
	15000

	Discord
	1
	21440
	21440

	Terminal de Ubuntu
	1
	Gratuito
	Gratuito

	Aseprite
	1
	Gratuito
	Gratuito

	Whatsapp
	5
	Gratuito
	Gratuito

	Obs studio
	1
	Gratuito
	Gratuito

	Total 
	36440



Costo de  Mano de Obra
Se definen los costos de mano de obra, estos se definirán en base al sueldo por hora de cada integrante, estos serán distintos debido a la ponderación del  cargo, cada integrante cobra su tarifa única. El total de horas correspondiente al proyecto son de 96 horas( 4 meses). Cada integrante trabajará el mismo total de horas que su compañero por lo que si su labor principal ha culminado este apoyará labores de sus colegas.

	Cargo
	Valor Hora Trabajada($)
	Horas Mensuales Trabajadas
	Valor($) total Proyecto(96 horas)

	Jefe de Grupo
	35000
	24
	3360000

	Ensamblador
	24000
	24
	2304000

	Programador
	30000
	24
	2880000

	Diseñador
	29000
	24
	2784000

	Documentador
	24000
	24
	2304000

	Total
	13632000






Costo Proyecto
Suma total de los presupuestos.

	Categoría
	Valor($)

	Hardware
	2213000

	Software
	36440

	Mano de Obra
	13632000

	Total 
	15881440


El presupuesto del proyecto es de $15.881.440 pesos.

[bookmark: _28h4qwu]5. Análisis y diseño

[bookmark: _nmf14n]5.1. Requerimientos

El robot será controlado por medio de una interfaz gráfica, en el cual se podrá acceder a botones con distintas funcionalidades. Las principales funcionalidades son realizar movimientos en distintas direcciones y golpear la pelota con distintos niveles de fuerzas.
A continuación se indicarán los requisitos funcionales y no funcionales: 
Requisitos funcionales:
 
· El robot debe ser controlado por medio de una interfaz gráfica.
· El robot debe ser diseñado de manera que sea capaz de golpear una pelota de golf de manera precisa.
· El robot debe ser capaz de moverse en distintas direcciones.
· Debe poder realizar golpes simulando un palo de golf.
· El robot debe ser programado para realizar movimientos específicos que le permitan golpear la pelota con precisión.
Requisitos no funcionales:
· La comunicación del robot con el servidor debe ser en tiempo real para proveer una experiencia fluida al usuario.
· La batería del robot debe tener buena autonomía para garantizar un buen funcionamiento.
· La interfaz gráfica debe ser amigable para todo tipo de usuario.


[bookmark: _gpgkwy2sqnzf]5.2. Evolución del robot
[bookmark: _7yis5nqiz246]5.2.1. Primer diseño 
[bookmark: _7yis5nqiz246][image: ]
Durante la primera semana, se  buscó un diseño para el robot, este mismo, se decidió mediante lluvia de ideas, por lo cual se definió bajo  los siguientes pasos:
a). Se comenzó  a experimentar con las piezas del robot y sus motores los cuales se fueron
probando para crear el diseño del robot, además de también tener una base para el
primer prototipo.
b). Se buscan diseños por internet para así tener una referencia o idea.
c). El robot contaba con dos ruedas en cada lado que tenían como función trasladar al robot.
d). El robot cuenta con una bola de acero en la parte trasera para generar equilibrio.
e). El robot cuenta con un brazo cuya función es realizar el golpe.
f). El robot cuenta con un sistema de cables para los motores.

[bookmark: _m7f1szaode0d]
[bookmark: _byxrmmwf718]
[bookmark: _qna5o4qjkdc8]
[bookmark: _a9cioixtumko]
[bookmark: _d6jv23e40ttn]5.2.2. Segundo diseño 
[bookmark: _d6jv23e40ttn][image: ]
Este diseño se realizó durante la fase 2 durante el semestre. Este consistió en mejoras en cuanto refiere al brazo cambiando su posición y su forma en el cual se mueve, además de incorporar el sensor ultrasónico.
a). Cambio de posición del brazo, de izquierda a derecha.
b). Incorporación a la parte superior un sensor ultrasónico.
c). Cambio del chasis, pasando de estar en la parte delantera a pasar a la parte
trasera del robot.
d). Se modifica el sistema de cables para la movilidad del robot.
e). Se cambia el modelo del brazo con el fin de que logre un mayor grado de golpeo.
f). El robot cuenta con el sistema operativo por lo que se conecta al PC mediante conexión ssh.

[bookmark: _qpyv17swfii0]5.2.3.  Diseño Actual 
[image: ]
Durante la fase 2, se decidió cambiar el diseño del robot para fortalecer el brazo.
a). Cambios importantes en el brazo, ya que, mejora el golpe porque posee un chasis que tiene como finalidad que el brazo vuelva a su posición inicial.
b). Ahora el robot posee una base para la cual sirve para la posición inicial de la pelota,
Esto funcionará para que el golpe con el brazo sea más preciso.
c).  Mejoras el orden de los cables, ahora poseen una mayor distribución a través del robot. ya que, antes generaban problemas, por ejemplo,  en las pruebas de los motores, estos se enredaban o se enganchaban con las ruedas del robot provocando que este no se mueva o se le dificulte.
[bookmark: _4ffsqahgyop6]
[bookmark: _tx6cinch2a9m]
[bookmark: _37m2jsg]5.3. Arquitectura
[image: ]
[image: ]
[bookmark: _1mrcu09]5.3.1. Movilización
[image: ][image: ]
Chasis: El robot está construido sobre un chasis que incorpora dos ruedas delanteras y una bola de acero en la parte trasera, que sirve de apoyo. Las ruedas delanteras son responsables de la dirección y la propulsión, mientras que la  trasera proporciona estabilidad.
Sistema de Propulsión: Las dos ruedas delanteras son los motores principales encargados de la propulsión del robot. La velocidad y dirección del robot se controla ajustando la velocidad relativa de las ruedas izquierda y derecha.
Dirección: La dirección se logra variando la velocidad relativa de las ruedas izquierda y derecha. Por ejemplo, si ambas ruedas giran a la misma velocidad, el robot se moverá en línea recta, si una rueda gira más rápido que la otra, el robot girará.
Controlador: El motor de las ruedas recibe señales de control y las traduce en acciones específicas de movimiento. Esto se realiza por medio de una interfaz gráfica que simula un control remoto.
[bookmark: _2lwamvv]5.3.3. Sistema de golpeo
[image: ]
Implementación del Palo de Golf:
El robot cuenta con un palo de golf montado en el lateral izquierdo, permitiendo realizar acciones de golpeo  a una pelota de minigolf, la cual se encuentra sobre una pequeña base,además de tener un chasis que se ocupará para devolver el brazo a su posición original .
Integra un motor que controla el movimiento, el cual recibe señales por un botón que se encuentra en la interfaz gráfica, la cual permite seleccionar la velocidad con la cual girará el palo de golf.

[bookmark: _111kx3o]5.4. Diseño de la interfaz
[image: ]
La interfaz del robot tendrá 6 botones los cuales son para cada movimiento tendrá una función que hará el robot:
1- "Forward": este botón tendrá la función de avanzar solo hacia adelante.
2- "Right": este botón tendrá la función de mover las robot al lado de la derecha.
3- "Left": este botón tendrá la función de mover al robot al lado de la izquierda.
4- "Back": este botón tendrá la función de mover el robot hacia atrás.
5- "Connect server": este botón tendrá la función de conectar el robot al servidor.
6- "Hit": este botón tendrá la función de golpear con el brazo del robot.
7- “Exit”: este botón tendrá la función de desconectar el servidor y cerrar la ventana de la ventana
[bookmark: _3l18frh]6. Implementación
[bookmark: _206ipza]6.1. Fundamentos de Lanzamiento Parabólico
Aplicando conocimientos de Mecánica Clásica el robot realizará un golpe de un palo o brazo hacia una pelota de golf el cual realizará un movimiento parabólico.
Referencia del lanzamiento parabólico.
[image: ]
Para el cálculo se ocuparán las fórmulas de cinemática (MRU y MRUV) aprendidas en la asignatura de Mecánica Clásica.
-Datos obtenidos de la prueba del robot.

V(inicial) = 2 (m/s)                 ángulo = 45 (grados)                Masa(pelota) = 0.5 (kg)
X(inicial) = 0 (m)                   Y(inicial) = 0.01 (m)                   g = 9.8 (m/s^2)

Con los datos obtenidos se puede lograr determinar:
a) Cálculo del tiempo y la distancia que recorre la pelota hasta llegar al suelo:
X(máxima) = X(inicial) + Vx* t / 2 incógnitas
-se ocupará otra ecuación para determinar la incógnita 
Y = y(inicial) + Vy(inicial)*t + ½ (-g)*t^2 / se tienen dos incógnitas
Condición y = 0 ya que cuando x=  x(máxima).
0 = y(inicial) + Vy(inicial)*t + ½ (-g)*t^2
-nos queda despejar” t “ por lo que usaremos el método Bhaskara:
t = -Vy(inicial) ±√(Vy(inicial)^2 - 4*( ½ (-g)* y(inicial)) / 2 * y(inicial)
t = -1.7 ±√(1.7^2 - 4 * (-4.9) * 0.01) / 2 * 0.01
t = -1.7 ±√(2.89 + 0.196) / 0.02
t = -1.7 ± 1.75 /0.02
t = 2.5 (s)
-teniendo t reemplazando en la primera ecuación:
X(máxima) = 0 + 1.05*2.5
X(máxima) = 2.6 (m)

b) Cálculo de la altura máxima que llegará a tener la pelota:
para calcular la altura máxima ocuparemos la fórmula de cinemática en el eje y
Y(máxima) = Y(inicial) + Vy*t + ½* -g*(t)^2   / tenemos 2 incógnitas Y(máxima) y t
para determinar “ t “ ocuparemos la fórmula de la velocidad en el eje y
Vy =  Vy(inicial) -g*t
Condición : Vy = 0, ya que al llegar a su altura máxima se detiene su ascenso y comienza su descenso.
0 = Vy(inicial) - g*t
t = Vy(inicial) / g
-Teniendo la fórmula de t .
Y(máxima) = y(inicial) + Vy(inicial) * (Vy(inicial)/g) +½* -g*(Vy(inicial)/g)^2
y(máxima) = y(inicial) + Vy(inicial)^2 / 2g
[bookmark: _2zbgiuw]Reemplazando los datos obtenidos en la fórmula:
Y(máxima) = 0.01 +(2*sen 45)^2 /2*9.8
y(máxima) = 0.15 (m)

[bookmark: _2dlolyb]6.2 Descripción del programa
[bookmark: _46xn2x6eoahh]
[bookmark: _sqyw64]6.2.1 Interfaz gráfica
[image: ]
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[bookmark: _53c2bziocrgj][image: ][image: ]
[bookmark: _ysd4s4niq6na]
[bookmark: _5tnalswtzd7w]
[bookmark: _of9fbrskqs06]
[bookmark: _1my47okrawhp]
[bookmark: _va69y56qvfyx]
[bookmark: _imb1f964ct38]
[bookmark: _t9vt23mgem6k]
[bookmark: _vxct5r13vj8f]
[bookmark: _k29tdqeb0myx]
[bookmark: _am7smijp0kke]
[bookmark: _3cqmetx]6.2.2. Código del servidor[image: ]















[bookmark: _wc5eqnlrwijk]
[bookmark: _1rvwp1q]6.2.3. Código de las funciones del robot[image: ]

[bookmark: _hymenxn613jv]
[bookmark: _elfj9b6nnr92]


[bookmark: _wrkdkrrhqpfb]
[bookmark: _tu7iovbicvb9]
[bookmark: _k3u7ooahu3vi]
[bookmark: _9fe0qi5xndc]


[bookmark: _34g0dwd]7. Resultados

· El cuerpo del robot ya se encuentra finalizado, cumpliendo todas las funciones propuestas.
· La movilidad del robot está lista, se pueden controlar todas sus acciones de movilización, en distintas direcciones.
· El palo de golf ya tiene su diseño definitivo, puede golpear de buena manera la pelota de golf
· La interfaz gráfica cuenta con varios botones, asignando distintas acciones para cada uno, como avanzar, retroceder, golpear con el palo de golf y conectar con el servidor.
· El código de la interfaz gráfica se encuentra terminado.
· El código de las funciones del robot está terminado por completo, cuenta con todas las acciones necesarias.
· La conexión es vía remota, mediante ssh.
· La creación del servidor está realizada por medio de la librería “Socket”. Un socket es una interfaz de programación que permite la comunicación entre procesos a través de una red.
· Wiki, Carta Gantt terminadas por completo.
· Bitácoras, informes y presentaciones terminadas. 




[bookmark: _1jlao46] 8. Problemas y propuesta de solución

	Problemas 
	Propuesta de solución

	Tiempos pocos prácticos de la carta Gantt y modificación obligada debido a sucesos externos al proyecto
	Reordenamiento de carta, además de revisión y modificación de fechas. 

	Inestabilidad en red Wifi del departamento, dificultando la conexión del robot ev3 y laptop.
	Conexión a red 5G de equipo móvil de los integrantes.

	Dificultad para reforzar el cuerpo del robot y darle estabilidad para el lanzamiento parabólico
	Adición de piezas a los costados del robot para darle estabilidad y también reforzar su brazo. 

	Problemas con la conexión de la interfaz gráfica con las demás funciones del robot.
	Modificaciones  código base, cambios de puertos, cambios de conexión de internet


[bookmark: _d80wzw686bwv]
[bookmark: _43ky6rz]9. Conclusión
    
         Se concluye este proyecto como exhaustivo y multifacético, el cual se logra alcanzar el objetivo principal que abarca desde el análisis inicial hasta la implementación completa de la interfaz gráfica. La fusión de conocimientos adquiridos en materias fundamentales como mecánica clásica y programación fue fundamental para llevar a cabo cada etapa de este proceso.
Se ha documentado minuciosamente cada fase, desde el diseño conceptual hasta la ejecución final, con el propósito de mantener un registro detallado de todo el desarrollo. A lo largo de esta travesía, se han enfrentado diversos desafíos, siendo uno de los principales el cálculo preciso para direccionar la pelota hacia su destino.
Destacable es la versatilidad evidenciada en el uso del Lego Mindstorms EV3, el cual ha sido adaptado y programado de manera ingeniosa para simular eficazmente un palo de golf. Esta versatilidad ha sido un factor clave para la materialización de esta iniciativa, permitiendo explorar nuevas posibilidades y aplicaciones creativas.
En resumen, este proyecto no solo ha alcanzado su objetivo principal, sino que ha proporcionado una plataforma para el crecimiento y la experimentación en el cruce de disciplinas. A pesar de los desafíos encontrados, el proceso ha sido enriquecedor y ha sentado las bases para futuros desarrollos y mejoras, subrayando la importancia de la colaboración interdisciplinaria y la creatividad en la resolución de problemas.

[bookmark: _2iq8gzs]10. Referencias
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1 vimport tkinter as tk
from tkinter import messagebox

Lo Na s wN

10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
2
23
2
25
2
27
28
29
30
31
E?)
33
34
35
36
37
38
39

a1
a2
a3

import os

import socket

v class ControlRemotoGUT :
def _init_ (self, master):

<

<

def

def

def

def

def

def

def

def

self.master = master
master. title("Control Remoto LEGO EV3")

server= socket. socket()

192.168.146.84"

port- 8080
conexion= False

avanzar(
server.send(bytes([ord("w')]))

retroceder():
server.send(bytes([ord("s")]))

izquierda():
server.send(bytes([ord("a")]))

derecha():
server.send(bytes([ord("d")]))

golpear():
server. send(bytes([ord("e’)]))

detener():
server. send(bytes([ord(* *)]))

conectar():
try:

server.connect((ip, port))

messagebox. showinfo("Conectado, se establecio la conexion correctamente”)
except socket.error:

messagebox. showwarning("Conexion erronea, verifique la direccion ip”)

desconectar():
if conexion:
server. send(bytes([ord(*q’)]))
master.destroy()
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_name__ == "_
root = tk.Tk()

£

# Boton de golpear
self.btn_golpear - tk.Button(master, image-self.img golpear, command-golpear)
self.btn_golpear.place(relx-9.5, rely=0.5, anchor=tk.CENTER)

# Boton de conectar con el servidor
self.btn_conectar - tk.Button(master, image-self.img_conectar, command-conectar)
self.btn_conectar.place(relx-0.15, rely=0.1, anchor=tk.CENTER)

# Boton de desconectarse del servidor
self.btn_desconectar - tk.Button(master, image-self.img_desconectar, command-desconectar)
self.btn_desconectar.place(relx-0.28, rely=0.1, anchor=tk.CENTER)

# Detener Motores
self.btn_avanzar.bind(’<ButtonRelease-1>",detener)
self.btn_retroceder.bind(’<ButtonRelease-1>",detener)
self.btn_izquierda.bind(’<ButtonRelease-1>",detener)
self.btn_derecha.bind(’<ButtonRelease-1>",detener)

load_image(self, path):
img - tk.PhotoTmage(file-path)
return img

main_":

ControlRemotoGUI (root)

root.mainloop()
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# Obtener 1a ruta actual
script_dir = os.path.dirname(os.path.abspath(__file_))

# Cargar imagenes desde la carpeta
self.img_avanzar - self.load_image(os.path.join(script_dir, "Arriba.gif"))
self.img_retroceder = self.load_image(os.path.join(script_dir, "Abajo.gif"))
self.img_izquierda - self.load_image(os.path.join(script_dir, "Tzquierda.gif"))
self.img_derecha = self.load_image(os.path.join(script_dir, "Derecha.gif"))
self.img_golpear - self.load_image(os.path.join(script_dir, "Hit.gif"))
self.img_conectar - self.load_image(os.path.join(script_dir, “Conectar.gif"))
self.img_desconectar - self.load_image(os.path.join(script_dir, “Salir.png"))

# Configuracion de la ventana
master.geometry ("770x500")
master.resizable(width-False, height-False)

# Cargar 1a imagen de fondo y almacenarla como un atributo de instancia
self.bg_image - tk.PhotoImage(file=os.path.join(script_dir, "Background.gif”

# Mostrar 1a imagen de fondo en un Label
label - tk.Label(master, image-self.bg_ image)
label.place(x-8, y-0, relwidth-1, relheight-1)

self.btn_avanzar - tk.Button(master, image-self.img avanzar, command-avanzar)
self.btn_avanzar.place(relx-0.5, rely-.25, anchor—tk.CENTER)
master.bind("<KeyPress-w>',avanzar)

master.bind(<KeyRelease-w>",detener)

self.btn_retroceder = tk.Button(master, image-self.img retroceder, command-retroceder)
self.btn_retroceder.place(relx-0.5, rely-8.75, anchor=tk.CENTER)

master.bind( ' <KeyPress-s>", retroceder)

master.bind( ' <KeyRelease-s>",detener)

self.btn_izquierda - tk.Button(master, image-self.img_izquierda, comman
self.btn_izquierda.place(relx=0.25, rely-9.5, anchor-tk.CENTER)
master.bind( " <KeyPress-a>’,izquierda)
master.bind(<KeyRelease-a>",detener)

self.btn_derecha - tk.Button(master, image-self.img derecha, command-derecha)
self.btn_derecha.place(relx-0.75, rely=0.5, anchor—tk.CENTER)
master.bind('<KeyPress-d>, derecha)

master.bind( " <KeyRelease-d>",detener)
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import socket

s= socket.socket()

print("Socket creado")

port = 8080

s.bind(('", port))

print("El socket se creo con puerto: {}".format(port))

s.listen(5)

print("EL socket is listening....")

connect, addr = s.accept()

print("Se conecto a {}".format(addr))

while True:
rawByte = connect.recv(1)
char = rawByte.decode('utf-8")
if (char == 'w'):

Mov_Avanzar()

if (char == 's'):
Mov_Retroceder()

if (char == 'd'):
Mov_Izquierda()

if (char == 'a'):
Mov_Derecha()

if (char == 'e'):
Mov_Golpear()

if (char == ' '):
Mov_Detener()
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def

def

def

def

def

def

def

Mov_Avanzar():
m.run_forever (speed_sp=-400)

Mov_Retroceder() :
m.run_forever (speed_sp=400)

Mov_Tzquierda():
1.run_forever (speed_sp=-60)
r.run_forever (speed_sp=60)

Mov_Derecha():
1.run_forever (speed_sp=60)
r.run_forever (speed_sp=-60)

Mov_Golpear():
distancia = ultrasonic_sensor.distance_centimeters
velocidad_golpe = calcular_velocidad_golpe(distancia)

n.on_for_degrees(speed=10, degrees=45)
n.on_for_degrees(speed=velocidad golpe, degrees=-105)
n.off()

calcular_velocidad_golpe(distancia):
velocidad_minima = 100

velocidad_maxima = 400

distancia maxima = 250

distancia = min(distancia, distancia maxima)
velocidad = int((distancia maxima / distancia) *

(velocidad_maxima - velocidad minima) + velocidad minima)

return velocidad

Mov_Detener():
m.stop()
n.stop()
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