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"Golfbot" es un proyecto que desafia a
participantes a desarrollar un software para
crear un robot. El objetivo es fomentar el
trabajo en equipo y el aprendizaje de
ingenieria a nivel principiante

_pip Tl m o NS - b

La meta concreta es la creacion de un robotl_ :
utilizando Lego Mindstorms, combinandoiis
elementos basicos de robodtica, como la unidon
de piezas y la programacion interactiva de _

acciones.
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OBJETIVO
GENERAL Y ESPECIFICOS

Objetivo General Objetivo Especifico Objetivo Especifico

Construir y programar el Comunicarse Implementar librerias
GolfBot remotamente con el
Golfbot

Objetivo Especifico Objetivo Especifico

Aplicar conocimientos Ensamblado de piezas
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PROYECTO 1 2023
GRUPO 2 B 2023
Proyecto
Entrega |
Construccion del robot
modelo base
Base del palo de golf
prototipo 1
Programacion del robot
Estudio de librerias
movimientos base
Funciones por separado
Prueba Motores
Movimiento del palo golf
Traslado del robot
Entregas
Bitacoras Semanales
Wiki
Informe Uno
Presentacién Uno
Entrega ll
Programacion del robot
Diseno interfaz de usuario
Creacion de funciones de movimiento del robot
Creacion servidor de conexion
Insercion de libreria en EV3
Bitacoras semanales
Construccion del robot
Rediseno de robot
Informe |l
Presentacion y entrega final
Pruebas del robot
Creacion del manual de usuario

Infarme Final




TABLA DE COSTOS
HARDWARE

[ G

Producto Cantidad Valor Valor Total
Kit LEGO MINDSTORMS ev3d | 1 CLP $1.200.000 CLP $1.200.000
HP Pavilion Ryzen 5, 8GB X64 | 1 CLP $799.000 CLP $799.000
Toshiba Core i5, 8GB Renta (31 | CLP $4.650 CLP $18.600
dias por 4
meses)
Tarjeta Memoria Micro SD XC | 1 CLP $15.900 CLP $15.900
8GB Kingston
Usb Inalambrico Rojo TP-Link | 1 CLP $17.600 CLP $17.600
Piezas de repuesto kit 1 CLP $30.000 CLP $30.000
Total CLP $2.081.100

cBLFBOT



Trabajador Cargo Horas Valores Por
Mensuales Hora
Sebastian Ensamblar 15 $32.000
Caceres
Documentar 8.5 $28.000
TABLA DE COSTOS e R
Rubén Salas Ensamblar 18 $32.000
DEL PERSONAL P—_—F
Programar 5.5 $35.000
Mario Villalobos | Ensamblar 15 $32.000
Documentar 4.5 $28.000
Programar 19 $35.000
Kary Tudela Sub Jefe de| 15 $37.000
proyecto
Ensamblar 3.5 $32.000
. Documentar 5 $28.000
b Programar 15 $35.000
G F BO I Vaitheare Jefe de proyecto | 20 $37.000
Gomez
Ensamblar 2.5 $32.000




TABLA DE COSTOS
DEL PERSONAL FINAL

Y \

Personal Sueldo mensual Sueldo por 4 Meses
Sebastian Caceres 1.243.000 4.972.000
Ruben Salas 1.188.500 4.754.000
Mario Villalobos 1.271.000 5.084.000
Kary Tudela 1.332.000 5.328.000
Vaitheare Gomez 1.345.000 5.380.000
6.379.500 25.518.000

cBLFBOT



TABLA DE COSTOS

FINAL DEL PROYECTO ‘

cBLFBOT
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| Ev'olucién del GolfBot
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INTERFAZ




INTERFAZ

1.- Arriba
2.- lzquierda
3.- Abajo

. .O 4.- Derecha. ,
5.- Palo hacia atras

cBLFBOT

3 Z a 6.- Golpe fuerte del brazo
N2, J 7.- Golpe suave del brazo
v . 2% '@e vO 8.- Conexion con el servidor

O.- Cierre de la Interfaz




Fundamento de Proyectiles

c-y=y0+vOy xt+1xaxt2
d-vy=v0 xsen(B)-gxt

Los datos que se conocen son:

6 =30°

g=9.8 m/s2

x=0.3m|[x0=0m
y=015m|ly0=0m

vOo=4? |[t=47

De vO sacamos que:

vOx = vO*cos(45°) =v0 */ 2/2

vOy = vO * sen(45°)=v0 * / 2/2

Por lo tanto se concluye que:

vOx = vOy

De la ecuacidn ‘a’ se despeja vO:

x = X0 + vOx x t = v0 = 2x/t/ 2

Se reemplaza vOy en la ecuacion ‘c’
y=y0+VvOy xt+¥xaxt2=>0=v0*y/ 2/2*t-4912
Reemplazamos vO:

0=(2x/tV 2) * (v 2/2) * t- 4.9t2

Al resolver tenemos que t = 0.2474 segundos
Y se concluye que vO = 1.714 m/s




DESCRIPCIQ | DEL

PROGRAIYA
-1 Servidor Librerias Interfaz
el e "
Es el programa "~ Se definen las funciones
encargado de realizar la responsables de Presenta una interfaz

conexion mediante un

servidor creado por la
libreria socket de

Python.

interactuar con el robot E grafica desarrollada
mediante la libreria

Tkinter de Python.

e Acciones que se

llevaran a cabo
o Botones

Imagenes

Bucle que recibe
Instrucciones



Servidor

import socket

from library import
s = socket.socket()
print("socket creado")
port = 19999

s.bind{ ("", port) )

=

wrint("El socket se creo con puerto:{}".format(port
Ll

5.listen(s)
print("EL socket 1is listening....")
connect, addr = s.accept()
print("Se conecto a {}".format(addr))
while True:
rawByte = connect.recv(1l)
char = rawByte.decode( utf-8")
if (char == "w'):
avanzar()
if (char == "s");:
retroceder()
if (char == "d"):
rotarDerecha( )
if (char == "a’):
rotarlzquierda()
if (char == "'p"):
golpesuave()
if (char == "f"):
golpeFuerte()
if (char == "i");
devolverBrazo()
if (char == " ");
detener()
detenerBrazo()

Libreria

from pybricks.hubs import EVIBrick
from pybricks.evidevices import Motor
from pybricks.parameters impert Port
frem pybricks.robotics ampert Drivebase

RobotGolf - BEV3IBrick

motor izquierds = Motor{Port.d)
motor_derecha = Motor{Port.B)
motor_braze = Motor(Port.D)

base robot = DriveBase(motor lzgulerda, motor derecha, wheel diameter = 55.%, axle track = 188)

# Funciones

def avanzar():
print l: “hvanzrando. .. )
base robot._straight(-18)

retroceder():
print{“Retrocedie
base robot.stralpght{18)

rotarDerechal):
print({"Rotando derecha...
base_robot.turn(-18)

rotarlzquierda():
print{"Rotando izquierda...")
base_robot.turn(1@)

golpeSuave():
print{“Golpe suave...”
motor _brazo.run(10@)

golpeFuerted] ):
print{“Golpe fuerte...”)
motor_brazo.run(1888008)

devolverBrazol ) !
print{“Retrocediendo brazo...")
motor_brazo.run(-188)

detener():
base robot.stop()




Interfaz

from tkinter import * def gethadres():

from tkinter import messagebox WP ﬂd ("368x136" ]
v in. BRomEt 3 130" ]

from tkinter import ttk s -

it el sl ]lel Falae, Falas
import socket - ip.grah_sat ()
import time dato - Strdngéariw_ip)
import sys title(“Ingrese direccion IFY)
= tik.Entryiw ip,textvariable=dato].placex=14, 18]
ton = Button{w_ip,Text = '.|WH-'A"'If:lnﬂlJ-llwbdl:':HHF-'d"fﬂA'l.“hl." ip.d 4 f;]j.||ﬂ-u5<-|TH|]-E1
# Funciones print(dato.get())
def up{event = None): _ _
. s r L nectariadress ) :
clientSocket . send({bytes([ord( "w')] CEMESERR) ATTES,
: parl = 19999

) Ery
down | event = MNone ) : cliemtsacket . connect | (adrass, part])
L"irllﬂiu_hﬂ1..bﬂ'ijJ}WJ:b{'iJFdf gt 1J1 | nessagebox. showinfo “Mensaje Serwldo®, "{licnte comcctado al robot: {@F : {1}".format{adross,port])

: o except socket.errar
_ | messapebox, showsarniogd "Comexidn errones™,"No & ha Joprado 8] conexion, verifigue 1a Ip {@)7 . Formsl{sdress ] ]
left{event = None): clientSacket . rlose( ]
clientSocket . send(bytes([ord(’
L

right{event = None): window = Tk()
clientSocket.send{bytes{|ord("'d’ i el prcmat ry [ " BB SRE™ )
Window.resizable{False, False]

Stronghrm{event = None).
clientSocket. send{bytes([ord(’

¥ Imdgenes ------cmmmmmemeee o

Arriha = Photolmage{file="1ronn. g1+ )
|I.|.|_:.|:_||.;:l|!|_|'l|'l'||:..|_:.',._l.|_:.ﬂ-|-|- = Nunej r Abado Fhotolmaged (1le-"lconcaba]jo. gli )

_ . S Derecha = Photolnage(file="iconcderecha. gif
clientSocket.send(bytes([ord( " S JLOSEEREL T S teanmderechd.gLt b

' L ' Teguicrdas = Photelnage{file="iconuicyuierda.gif" )

Fondn = Fhoetalmapel file="fonda, gif”
BackArm{event = Nona): Wi+l = Photolmage(+1le="wifi.gi+")
:'Z‘.F"FI'*--.‘H‘I{FT.iFﬂd{:‘n':,'T-F-m:_--.‘ll‘d{"'. Mas_Rapido - Photolnage( Mile- "muyrapldo.gifl™)
) Fapido Photolmage{file="rapido. gi<")
i X Lopgo = Phololwmape [FLile="Logobolf2 . pag” ]
ﬁﬂ_FFﬁ-FqF{FFFﬂTJZ itras = Fhatalmape(+ile="r "

d

apldat. pmp” )

print{"click realese") Apagar = Photolmage{file="Apagar. gi+"]

clientSocket. send(bytes([ord(" ")]))




Interfaz

fondo = Label{window, width=158@, height-1888, image-Fondo)
fondo., pack( )

-

Golf = Label{window, width=20@, helght=48, image=Logo, bg="bluad”].place(x=200,y=-108)

hoton avanzar lwttoni{window, repeatdelay 58, repeatinterval 58, imape = Arriba,
command = up, height = 58, width = 68,bg = “blued™)
boton_avanzar.place(x=99, y=148)

ind( "<Buttonfelease-13" o O _IMEd lese |

ceder = Button{window, repeatdelay = 5@, repeatinterval = 58,image = Abajo,
command = down, height = 58, width = 68,bg = “blued”)
1_retroceder. place ( x=9@, y=268 )

xoton retroceder. bind(l '<ButtonBelease-1%" ,on realese]

# botén derecha

boton_derecha = HButton(window, repeatdelay = 58, repeatinterwval = 58, image = Derecha,
command = right, height - 58, width = 68, bg = "blucd™)

boton_derecha, place (=16, v=200 )

Boton derecha, bind( "<Buttonfelease-1:" ,on realesea]

# Botdn lzguierda

boton_irquierda Button(window, repeatdelay 58, repeatinterval 58, image [rquierda,

rommand = left, heipght = 58, width = 68, bg "Blued™)
boton_izgquierda.place(x=28,y=200)

Boton_1zqulerda.blndl " <buttankelease-13" ;on_realese)

# Botdn Lanzar

Boton lanzar = Button{window, repeatdelay = 58, repeatinterval = 58, imape = Rapido
command = Weakfirm, height = 50, width = 68, bg = “blued™)

boton_lanzar. place]x=44@  y=230)

lanzar. bind( ' <ButtonRelease-1%" ,on_realese)

— "




i' Muestra del GolfBot
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CONCLUSION

e El robot cumple con los objetivos iniciales y de planificacion.
e Se cumplié con la fecha limite.

Para concluir con nuestra presentacion podemos afirmar que
este proyecto nos ha resultado de mucho apoyo para desarrollar
tanto habilidades individuales como grupales.
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