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Asignacion de roles

Jefe de Grupo Programador Ensamblador Disenador Documentador

Encargado de Encargado de :
s Encargado de realizar
Encargado de desarrollar e disenar y armar el .
. . . los informes,
representar al equipo implementar el codigo | robot de tal manera Encargado de la :
. , . . presentaciones,
de trabajo, de la en Python logrando asi | que pueda moverse estética de la interfaz " )
C e bitacoras, video, manual
organizacion y de la que el robot pueda en todas las grafica. : .
. . . : : de usuario y wiki del
toma de decisiones. ejecutar las acciones direcciones y lance
.. . proyecto
solicitadas. un proyectil.

Sergio Huanca,
Gustavo Morales Diego Lopez Sebastian Becerray
Bryan Vega

Diego Lopez y
Sebastian Becerra

Diego Lépez




Ohjetivos

OBJETIVO GENERAL

e Disenar y armar un robot con el kit
Lego Mindstorms EV3 que pueda
jugar golf, controlado a traves de

una interfaz grafica remota
usando Python.

OBJETIVOS ESPECIFICOS

e Armar un prototipo funcional del robot que golpee una pelota y

llegue a un obj
e Estudiar mdédu
e Estudiar mdédu

etivo aproximado.
.0 tkinter para escribir interfaz grafica.

|0 socket para establecer comunicacion remota.

e Aplicar conocimientos en mecanica clasica para predecir el tiro

de la pelota.

e Gestionar tiempos de trabajo para maximizar tiempo.
e Concretar el informe avance.
e Efectuar presentacion del informe avance.
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Analisis y Diseno

Requerimientos

Funcionales

Mo Funcionales

El robot debe poder moverse

La interfaz grafica debe contener los movimientos del
{avanzar, retroceder, girar izquierda, girar derecha) ac

El robot debe poder golpear una pelota hacia un punto definido

La programacion debe ser en Python

El robot debe ser controlado por una interfaz grafica

La estructura del robot debe ser estable al igual que
sus movimientos {construido con piezas del kit Lego

El golpe del robot debe generar movimiento parabdlico en la pelota

El robot debe poder ser controlado desde un computa

La interfaz grafica debe ser de facil entendimiento par

A sy g iy g

Resultados

Actualmente nuestro proyecto cuenta con:

= La wiki del proyecto

= Informe avance formulado

= La conexion via remota robot

= Carta Gantt actualizada

» Bitacoras subidas (durante paro trabajamos en robot v seguimos subiendo bitacoras)

= Lainterfaz grafica de movimientos v control del robot la cual fue programada con |a libreria “tkinter”

= Servidor de conexidn del robot con interfaz grafica implementada con libreria de python "socket™

« Funcicnes de movimiento vy desplazamiento del robot ademas del golpe de |a pelota de golf con el bra

» Estructura base apoyo pelota golpe de golf
= Control movimientos robot a traves de mando tanto xbox como playstation




Asignacion
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Tiempo
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Feature #2370 Semana 2

| Feature £2371: Interaccon con peezas y armado

Feasture £2371: Semana 1

| Feature £2372: Programacion ¥ test=o robot en ..

| Feature £2419: Modificacion robot inical 2 form...
Feature #2430: Semana 4

| Feature £2531: Codificacion movimientos robaot
| Feature £2572: Interfaz grafica robaot

| Feature £3573: mejorar wiki

Feature £24539: Semana §

| Feature £2534: trabajar informe 1

| Feature £2610: Avance certero Codificacan golp...

Feature £2500: Semana &

| Feature #29%4: se prepara ppt presentacon info..

| Feature £2604: entrega informe 1

4| Feature £2609: pressntacdon avance proyecto
Bug #31460: S=mana ¥

| Bug #3141 Cambio de Aoles

Bug #3198: Samana 4

| Bug #3199: Agrender socbre nuestros roles
| Bug #33490: Paro carrera

Bug #3242 Samara 14

| Bug #3250: Preparacién Informe de Avance 2

| Bug #3251: Implementacién de la Soleddn de C.

Bug #3243%: Semana 15

| Bug #3252: Disefio de la Arquitectura

| Bug #3253 Revisidn v Pruebas del Aobot
Bug #3244 S=mana 16

| Bug #3254: Integracidn

| Bug #3259: Elaboraddn de Documentacién
Bug #3247: Ssmana 17

| Bug #3249 Presentacidn fvance

| Bug #3258: Presentacidn del Producto

Bug #3248: Ssmana 18

| Bug #3202: Elaboradon Manual de usuanio
Bug #3241: Samana 15

| Bug #3207: Elaboradon [nforme Final

Bug #3346 Semana 20

| Bug #3255: Preparacién Presentacidn Final
Bug £3511: Semana 21

| Bug #3340 Entrega del Informe Final

| Bug #3254: Presentackdn Final

| Bug #3341: Exhibicién de Tiger Bat
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Gostos Totales

Total Costo Total
Costo Hardware $1,640.,656
Costo Software $0

Costo Empleados $5,901,750

Total (21 semanas)

$7,542,406







Arquitectura

Cliente

\
Servidor

Interfaz grafica
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Cliente

@hilo
def crear robot():

‘entry’ ].get())

tk.END)

el f.ip[ entry’].delete{d,
self.ip[ "entry’ ].1n5€rt{ "Error de Conexidn")

print{"Error

socket

__(self, HOST):
socket.create connection((HOST, POR

s . settimeout( )

velocidad) :

Iy o

bytes(f'{f"avanzar {velocidad}

retroceder(self, vei-c1dad].
self.s.send(bytes(f'|{f"

izquierda(self, velocidad
self.s.send(bytes(f'{f"izquierda {veloc

derecha(self, velocidad ):
s.send{bytes(f ' {f"derecha {velocidad}"

perdnnar{fEiF}'
s.send(bytes(f "

detener(self):
~.s.send(bytes(f’




|F: |
name, widget in self.control.items():
widget:ttk.Button
name "up”:
button_command(widget,
lambda : (self.robot.avanzar(self.velocidad[ 'movimiento'][ value’].get()) self.robot.is _alive()
lambda : (self.robot.avanzar(0) self.robot.is_alive() ))
name "left":
button_command(widget,
lambda : (self.robot.izquierda(int(self.velocidad[ 'movimiento'][ 'value'].get()/3)) self.robot.is alive()
lambda : (self.robot.izquierda(0) self.robot.is alive() ))
name "down™ :
button_command(widget,
lambda : (self.robot.retroceder(self.velocidad[ movimiento"'][ value'].get()) self.robot.is alive()
lambda : (self.robot.retroceder(0) self.robot.is_alive() ))
name "right™:
button_ command(widget,
lambda : (self.robot.derecha(int(self.velocidad[ "movimiento']["value’].get()/3)) self.robot.is alive()
lambda : (self.robot.derecha(0) self.robot.is_alive() )
name "center":
button_command(widget,
lambda : (self.robot.atacar(self.velocidad[" 'golpe']['r value'].get()) self.robot.is alive()
lambda : (self.robot.perdonar() self.robot.is alive() ))

def mecanica_click():

self.robot.is_alive():
valor = float(self.mecanical'entry’'].get())
valor digZuel(uaLgr) def VElZdiS(}f) -> float:
self.robot.atacar(valor) ( X
self.velocidad['golpe']['w_value'].set(valor)

print("Robot no Conectado™) (H' )
ValueError:
print("Entrada invalida")
Exception e:
print(e)

Exception(f"Valor fuera de rango")




servidor

name " main
print(*Inicializando servidor...")
robot = Robot()

exit

socket.socket(socket.AF INET, socket.SO0CK STREAM) 5:
s.setsockopt(socket.SOL SOCKET, socket.S0 REUSEADDR, 1)
s.bind((HOST, PORT))
s.listen(s)

_ Exception
:printf"ESperanco Cliente...") |:| riﬂt |: , E I r':| r # ::'

clientsocket, address = s.accepi(} . r '
clientsocket: []r'lﬂt fStFIE: :I
print("Conectado a {}".format{address}) ;
data exit
key S e
data = clientsocket.recv(SIZE).decode("utf-8").split(" ") . #H'E'l”l ciar
key = datal@]

datala] 1= e robot.apagar/()
value = int(data[1l]) T'Dbﬂf.apagar[ ]_
key "apagar":

-I- ]
robot .apagar|() exit:
key "atacar": : ;

n : ]

robot .atacar (value) print("\nSaliendo...")
key "avanzar": !
robot.au?nzar{'wait:'e} .: #Sallll"
key "derecha":
robot.derecha(value) :
key "detener":
robot .detener() 1 ll: -~ , ‘ -;__:I - |:
it printl({"Reiniciando. . . ")
robot.izquierda(value)
key "perdornar”:
robot .perdonar()
key "retroceder"”:
robot.retroceder(value)

print("Clave desconocida: ".format(data]
print("Desconectando...")
; #Aceptar Nuevo Cliente
socket.error:
print(str(e))
print{"Cliente desconectado")
KeyboardInterrupt:
exit




Funciones

#l/usr/binfenv python3

ev3idev2.motor MoveTank, LargeMotor, MediumMotor, OUTPUT A, OUTPUT B, OUTPUT €, OUTPUT D
socket
threading

MoveTank (OUTPUT €, OUTPUT A)
MediumMotor {(QUTPUT D)
LargeMotor (OUTPUT B)

threading.Thread(target=self.daemon, args=(), daemon ).start()

#Destraba las ruedas




‘Fundamentos a Proyectiles




Galculos







a Calculos gl

Tv = (Vy+V(Vy"2-2*G*AY))/G Tv: Tiempo de vuelo que
toma llegar al Y final en |la
caida

AX = Vx*(Vy + V(VyA2 - 2*G*AY))/G Distancia Recorrida

Vi = V(G*(AX)N2/(2*cos(0)*(AX*sin(0)-AY*cos(0)))) Vi = Velocidad inicial






Pruenas



Pruebas Realizadas

Pruebas Resultados

En un primer momento realizamos el golpe de golf
con la pelota “base” la cual era bastante pesada

Al ser la pelota “base” bastante pesada, nos dimos cuenta
de que el movimiento parabdlico no se llevaba a cabo en la
practica por lo que necesitabamos una plataforma para la
pelota.

El segundo intento fue ya con la plataforma hecha,
la cual nos permite el movimiento parabdlico pero
de una manera bastante minima en la cual con
suerte se elevaba la pelota.

Al elevarse poco la pelota, nos dimos cuenta que
necesitabamos una pelota mas ligera que la pelota “base”,
por lo que acudimos a una pelota mas ligera en este caso
una pelota de ping pong.

Al cambiar la pelota por una de ping pong v utilizar
nuestra plataforma de lego, el movimiento
parabolico fue completamente exitoso en la
practica

Ajustando las distintas potencias del brazo logramos hacer
el tiro parabolico de golf solicitado, esta vez ya mucho mas
perfeccionado y controlado que en los intentos anteriores.
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