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OBJETIVOS

Objetivo General

Objetivos Especificos

e Configurar un robot utilizando el set LEGO e Diseflar software efectivo para el control del robot.
MINDSTORMS EV3, que sea capaz de e Construir un disefio de robot atil, que cumpla con
golpear una pelota de golf a través de una lo requerido.
interfaz grafica programada en Python que e Realizar pruebas para evaluar el funcionamiento y
permita controlar todas y cada una de las el rendimiento del robot, para identificar y corregir
acciones del robot. posibles errores o mejoras.
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COSTO TOTAL

Costos Costo total

Costos de Hardware $2.257.980
Costos de Software $0

Costos de Gestion $5.082.000

Costo total del proyecto $7.339.980
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REQUERIMIENTOS =

Funcionales é/ \) No Funcionales E

e EIl robot debe ser controlado mediante |la e La elaboracion del cdédigo debe ser con el
iImplementacidn de una interfaz gréafica. lenguaje de programacion Python.
e El robot debe tener la capacidad de moverse. e La interfaz grafica debe contener los
e El robot debe tener |la capacidad de golpear movimientos del robot
una pelota de golf. e E| robot debe ser construido con pieza de

legos kit Mindstorm EV3 Education.

e La estructura del robot debe ser estable vy
capaz de poder realizar todo tipo de
movilidad.
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ARQUITECTURA

e cel Servidor
N\ s

[ B Control del Robot EV3 - x|

Golpe Bajo

O | Adelante

Golpe Medio

( \J lzquierda

Golpe Fuerte




ﬁ Interfaz EV3

Lego® Mindstorms EV3

Conectar

INTERFAZ GRAFICA

Lego® Mindstorms EV3

GOLFFENHEIMER®

Error

No se pudo conectar
correctamente




INTERFAZ GRAFICA

Lego® Mindstorms EV3 . [ Control del Robot EV3

Golpe Bajo

®

Golpe Medio

GOLFFENHEIMER®

Mensaje Servido ¥

Cliente conectado al robot: ( ‘3 ) | Izquierda

192.168.71.80 : 4040

Golpe Fuerte

(il
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DESCRIPCION DE LOS PROGRAMAS.

1 import socket
2 from funciones import *
3

4 s = socket.socket()

5 print("Socket creado™)

b port = 4046

7 s.bind(("'"', port))

8 print("El socket se creo con puerto: {}".format(port))
g s.listen(5)

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

11 connect, addr = s.accept()

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

" 13

SerVIdor 14 while True:
15 rawByte = connect.recv(l)
16 char = rawByte.decode( 'utf-8")
17 if (char == 'w'):
18 adelante()
19 if (char == 'a'):
20 izquierda()
21 if (char == 's'):
22 atras()
23 if (char == 'd"):
24 derecha()
25 if (char == 'r'):
26 golpe bajo()
27 if (char == 't'):
28 golpe medio()
29 if (char == 'y'):
30 golpe fuerte()
31 if (char == " "):
32 stop()



Funciones
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26
29

E15
31
32
33

#! /usr/binfenv python3

from ev3idev2.motor import MediumMotor, OUTPUT_A, OUTPUT_C, OUTPUT_D, MoveTank,SpeedPercent

tank_drive = MoveTank(OUTPUT_A, OUTPUT_D)
stick = MediumMotor(OUTPUT_C)

def

def

det

def

def

def

def

def

adelante():
print{“"Moving up...")
tank_drive.on(SpeedPercent(100),SpeedPercent(100))

atras():
print("Moving down...")
tank_drive.on(SpeedPercent(-108),SpeedPercent(-100))

derecha():
print{“"Moving right...")
tank_drive.on(SpeedPercent(-108),SpeedPercent(108))

izquierda():
print("Moving left...")
tank_drive.on(S5peedPercent (108 ),5peedPercent(-168) )

golpe bajo():
stick.on_for degrees(SpeedPercent(-5),360)

golpe medio():
stick.on_for_degrees(SpeedPercent(-58),360)

golpe fuerte():
stick.on_for_degrees(SpeedPercent(-106),360)

stop():
tank _drive.stop()
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import tkinter as tk
trom tkinter import messagebox
import socket

def

def

det

def

def

det

def

def

adelante(}:
clientSocket

atras():

clientSocket.

derechal():

clientSocket.

izquierda():

clientSocket.

golpe bajo():
clientSocket.

.send(bytes([ord(‘'w')]))

send(bytes([ord{'s')]))

send(bytes([ord('d"}]))}

send(bytes([ord('a"}])}

send(bytes([ord('r'}]))

golpe_medio():

clientSocket.

send(bytes([ord('t"}]))}

golpe fuerte():

clientSocket.

send(bytes([ord('y"')]))}

on_release{event):

clientSocket.

send(bytes([ord(' ')]1))
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def abrirventans():
ip = entry.get()

try:

e leatSocket comneLt ((Lp,port))

-um.:.hduln#ﬂ'{mruih exitola™, “"Clisnte consctado al robot: [0} ¢ (1)°, format(ip.port))
wentana . destroy( )

notve_ventans = Tk, Thi)

netva_ventans. title("Lego® Minditorms EVIT)

nesevs_wentans . prosetey (" 7 H0x4a5" )

npeva_ventana.reilzable (widtheFalse, height=False)

naevs_ventans. lconbitmap(lcona)

camvas = th,Canvas (nueva_wentans, widths720, helght=80%, highlightthicknesss0)

€ arvas pack()

img = th.Photolmage(files"/home /proyectel/Escriteriofinterfar/ fondad. png™)
canvas Create_lmage( 260, 207, anthors™center”, imagesimg)

ing2 = tk.Photolmape(Flles"/home /proyectol/scritoria/interfaz/boton. png™)
ingd = th.Photolmape(Flle="/home /proyectol/Iscritoria/interfaz/botond, pag™)
imgd = th.Photolmage(flle="/ home proyectol/Escritorio/interfaz/botond, pag®)
foente = font . Font(femlly="selvetica®, sizesl), slonmt="italic®, welght="bold™}

bston_asdelante = th,Button(nueva_ventana, text="Adelante”,repoatdelays=50, repeat interval =%, commsnd=adelante, Bg="Blebcfl®, fg="white®, foaks(“Helwetlca™, 10, “Bald™))
baton_sdelante Bind( " cButtonRelesse-10" .on_release)
boton_asdelante . place(nsdbl, yaldd, anthors=center™)

boton_atras = th,Button(nueva_ventana, texts"Atrds”, repostdelays50,repeatintervalsid, commandsatras, bg=""le6cdd”, fg="white™, fonts({"Helwetica™, 10, “bold™))
botom_atras. bind( " cButtonfelesse-10" ,0n_release)
boton_stras.plete(x=261, yed, anchors"center™)

boton_izguierds = th.Button(nueva_ventana, text="Ilzgquierda” repeatdelay=50, repeatintervaleid, command=izquierda, bg="0lelc®#1™, fg="white™, fomte("Helwvetica™, 10, "Bold™)}
baton_fzguierda.bind( "’ cButtonZelease-1" ;on_relesie)
baton_fzguierda.place(wsdd, waddd, anchors"center”)

boton_derecha = tk,Button(mueva_ventana, text="Derecha™, repeatdelay=30, repeatinterval=50, commandsderecha, Bg="wleic®9”, fg="white™, fonks("Helvetica™, 10, "Bald™))

boton_derecha.bind( ' cliuttonfeleare-12 ", on_release)

boton_derecha.place{xs%00, y=idl, anchors"center”)

boton_polpeBajo = th, Button(neeva_ventanas, imagesimgd, reliefe™flat™, texts“Golpe Bajo™, commandsgolpe_bajo, Borderwldthed, highlightthicknesi=d, bded, bps"Bledc§°,
fga"white”, activebackgrounds"s000000", fonts("Helvetica™, 10, "bold™))

boton_pgolpeBajo.place (x50, y=110, snchors"center™)

texto = casvad.create_text (50, 70, tewte"Golpe Bajo", fontsfwente, Fl11e“white™, anchors“center™)

boton_golpeMedio = tk.Button{nueva_wentans, image=imgd, relief="flat”, text="Golpe Medio”, commandsgolpe_sedio, borderwidthed, highlightthickness=0, bdsd, bg="0ledcin”,
fg="white", activebackgrounds"s0o0da", font=({"Helvetica®™, 10, "bald"))

boton_golpeMedio.place (=00, y«203, ancher="center®)

textold = canvai.oreate Text(D0, 162, texte"Golpe Medlo”, fontefuwente, Fllls"white", anchors"center™)

boton_golpefuerte = th.Button(nueva_ventana, imagesimgl, relief="flat™, text="Golpe Fuerte”, command-golpe_fuerte, borderwidths0, highlightthickness=0, bded, bg"0letc@d™,
fge"white”, activebackgrounds"si000da", fonts("Helvetica®™, 10, “bald™))

boton_golpefuerte. place(xetd, yalll, anchors“center”)

textol = canvas.create_text(90, 270, text="Golpe Fuerte™, font=fuente, Ffill="white", anthor="center”™)

boton_salir « th.Button(nueva_ventana, texts"Salir®, comsandemueva_ventoma destroy, bgs"mdddodc™, fge“white®, fomte("Helvetica™, 10, “bold™))
boton_salir.plece{mel®l, yelid)

mistva_venlana. ssinloop()

engept sodkel . error:

me g apebon . thonasarning( “Conexitn erronea”™, "o se ha lograds al :.:lnr:-:i#. vaerlifique la Ip (0)", format(ip))
clientSocket ¢ lowe ()



go

o8

o1

92

b3

o4

95

oG

o7

LE

oo
1ga
181
i@z
183
14
185
186
1a7
1gs
1ga9
118
111
112
113
114
115
116
117
118
119
18
121
122
123
124
125
126
127
128
129
1z
131
132
122

vertana = tk.Tk()
ventana.title( Lego®™ Mindstorms EV3")
ventana.geometry [ 728x485%)
ventana.resizable(width=False, height=-False)

lcono = “homs/proyectol/Escritorio/interfaz/lego.ico™
ventana. iconbitmap( icona)

canvas = tk.Canvas(ventana, wldth=728, helghtedds, highlightthickness=2)
canvas . pack()

ing = tk.PhotoImage(file="/home/proyvectol/Escritoriofinterfaz/fondo. png™)
canvas.create_image(36a, 202, anchor="center”, image-img)

rect_width = 370

rect_height = 228

rectl = canvas.create rectangle(d, @8, rect_width, rect_height, fill="#8c1d25°, outlines="")
canvas.place(relx=e.5, rely-2.5, anchor="center”)

canvas.coords{rectl, (canvas.winfo_reqwidth() - rect_width) / 2,
(canvas.winfo_regheight() - rect_height} 7/ 2,
(canvas.winfo_reguwidth{) + rect_width) / 2,
(canvas.winfo_regheight() + rect_height) / 2)

rect_width = 3568

rect_height = 219

rect? = canvas.create_rectangle(®, @, rect_width, rect_height, fill="#01072a", cutline="")

canvas.place(relx=2.5, rely«2.5, anchor="center”)

canvas.coords(rect2, (canvas.winfo_regwidth() - rect_width} / 2,
(canvas.winfo_regheight() - rect_height) / 2,
(canvas.winfo_regwidth{) + rect_width) / 2,
(canvas.winfo_reghelight{) + rect_height) 7 2}
texXtO = canvas.create_text(360, 140, text"GOLFFENHEIMER®™, font="Helvetica 16 bold", fille"white”, anchor="center™)

entry = tk.Entry(ventana, fonts{"Helvetica®, 12), bge"#8cldlb”™, fg="white"”, bde2, rellef«"flat™, highlightbackground="#15222e", highlightthickness=2)
entry.place(x=360, y=202.5, anchor="center")

boton = tk.Button(ventana, téxt="Conéctar”, command=abrirventand, BE="w1a3cdc”, fg="white", font={"Helvetica™, 12, "bald"), relief-tk, FLAT)
boton.place(x=36@, y=268, anchor="center")

boton_salir = tk.Button(ventana, text="5alir”, command=ventana.destroy, bE=-"#240c0C”, fg="white”, fonte("Helvetica™, 18, "bald"))
boton_salir.place(x=658, y=368)

clientSocket = socket.socket()
port = 4048
ventana.mainloop()



MOVIMIENTO DEL BRAZO DEL e Energia potencial Datos:
ROBOT U=mxagXxh h = 0.5m

e Energia cinética: g = 9.8 —
K =5 xmxv K+ U=K + U
- ; i _.': _.':

(1) Despejando v y reemplazando los datos:
K+ U=K_+ U,
L L _.' _.'

U=K.
‘ !

mxgxh = _—;Hm:{v'—
v = +2gh

y=3.1§



Luego, se calcula la velocidad de la pelota al momento del impacto.

Datos:

m, = 0.1kg

M = 0.003kg
m X v, + Mﬁ X v = F[ﬂ'lb + M_ﬁj

m xv, = v(m + M?]

mb:{*uib

[m b—l_ ﬂ:f_t:'j

17 =

m
v =3—
5

MOVIMIENTO DE LA PELOTA

e Movimiento Rectilineo Uniforme (M.R.U): En el eje horizontal
X, = x,+v, Xt

v, = U“CDSB = cte

e Movimiento Rectilineo Uniforme Acelerado (M.R.U.A): En el eje vertical

1 2
Vi = Yot Vo, Xt+5 X g Xt

suelo "

= vﬂ X senB

} 0,15m

Oy



Datos:

X, = Om

v = 0m

0 = 45°

x_ = 0.75m

(1) Reemplazando y despejando t:
X = x +1v Xt
f 0 0x

0.75 = FDCDSﬁl*EQ Xt

¢ 0.75
"~ 3xcos45°

0.75
t = -
3xcosdh

t = 0.35s

El tiempo transcurrido desde que se golpea la pelota hasta que llega al suelo es de
0.35s

(1) Reemplazando ¢

1 2
V. = YV, T v, Xt+5XgXt

!

y. = 3 x sen45° x 0.35 — 4.9 x (0.35)°
/

03

y, = 3 x sen45° x 0.35 — 4.9 x (0.35)"
!

v, = 0.14m
/
La altura maxima que alcanzara la pelota sera de 0. 14m cuando la velocidad nicial

de la pelota es 3—






ESTADO ACTUAL DEL PROYECTO
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GOLPE DE BAJA INTENSIDALI




GOPLE DE MEDIA INTENSIDAD
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" GOLPE DE ALTA INTENSIDAL



PRUEBAS

Pruebas realizadas

e Prueba de motores: Prueba de funcionamiento de motores en la fase inicial del robot
para ver si sus puertos funcionan de manera correcta.

e Pruebas de movimiento: Verificar que el robot avance, retroceda, gire a la derecha y
a la izquierda correctamente.

e Pruebas de golpeo: Comprobar que el brazo del robot gire correctamente y golpee la
pelota segldn la intensidad elegida por el usuario.

\ Resultado de pruebas
@ e Prueba de motores: Al realizar la prueba el brick EV3 no detectaba los motores.

!
\\“::“:“i e Pruebas de movimiento: Luego de solucionar el problema con los motores se logra
\%‘:55\ que el robot se mueva correctamente.

\

A\ . .
#E‘g\ e Pruebas de golpeo: El movimiento del brazo del robot, golpea la pelota segun la
\ intensidad que se indique.



PROBLEMAS ENCONTRADOS Y

SOLUCION PROPUESTA

Problemas

Soluciones

.Movimientos del robot.
.Blogue EV3 no detecta los motores
.El diseio del robot contaba con mas de cuatro

motores

.Se reinstalé el SO EV3Dev para limpiar la cantidad

de archivos dentro del bloque, lo que provocaba el
problema.

.Se hicieron modificaciones al cédigo para que

fueran compatibles con nuestro diseno de robot.

.Se redisend el robot para que ocupara dos

motores grandes y uno mediano.



CONCLUSION




GRACIAS POR SU ATENCION




