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CARTA GANTT

‘ Fase 2

Bitacoras s 0 P
Diseno y armado del EVS
Nuevo rediseno del EV3 que mejora la movilidad y agarre I
Integracion del "Motor largo” al diseno del EV3 [
‘La Garra™ se modifica para levantar objetos mas pesados I
Diseno del EVS finalizado y considerado version definitiva i —

In Progress 99%:
ogress 90%
Hesalved 100%
Hesalved 100%
Hesalved 100%
Hesalved 100%
Hesalved 100%

Testing de correccion —— H 250 ved 100%

Revision del codigo EV3 para corregir posibles errores. s
Revision del codigo completa, ahora toca evaluar su efici i ————
Test de eficiencia exitoso. ]

Resolved 100%
Resolved 100%
Resolved 100%

=& realiza un test de eficiencia de "La Garra”. e Resolved 1005

Se inician pruebas de rendimiento y respuesia del EV3. I

Resolved 100%

Informe 2 e Resolved 1005

Presentacion 2 e Besolved 100%:




”J Requerimientos

Funcionales

1-El robot debe poder moverse en cualquier direccion.

2-El acceso remoto del robot debe funcionar adecuadamente mediante una interfaz grafica.

3-El robot debe poder procesar las drdenes enviadas desde el servidor de manera eficiente y en tiempo
real.




J Requerimientos

No funcionales

1. El sistema debe ser compatible con Linux y con la libreria Python para EV3. El robot debe ser resistente
a fallos menores, como desconexiones intermitentes o bateria baja.

2. El cddigo del sistema debe estar bien documentado para facilitar actualizaciones futuras.

3.. El proyecto debe contar con un manual de usuario que sirva de guia para el uso del robot y su interfaz.
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Fundamentos

de |las acciones
del Robot




Velocidad de
desplazamiento del robot

Desplazamiento del robot( d ): 0.90m

Tiempo de desplazamiento( t): 10.56s




Velocidad de
elevacion de la Garra




Movimiento Torqgue Estatico

TORQUE =0

-T1 * LARGO MOTOR * SEN(52°) + PESO BARRA * (LARGO
BARRA)/2 * SEN(108°) + T2 * LARGO BARRA * SEN(120°) = 0

FX =0
RX-Ti1X =0

FY

[l
-

TIY-T2-P+RY =0




Descripcion de los
Programas y Diagrama




EV3
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def handle_up():

"""Gira el robot a la izquierda."""
print("Subiendo")

mov_garra.on(-7)

time.sleep(4)

mov_garra.off()

from ev3dev2.motor import MoveTank , OUTPUT_A, OUTPUT_B,
LargeMotor , OUTPUT_C, MediumMotor, OUTPUT_D

import time

mov_garra = LargeMotor(OUTPUT_C)

garra = MediumMotor(OUTPUT_D)

tankmoves = MoveTank(OUTPUT_A, OUTPUT_B)

def handle_down( ):

"""Gira el robot a la izquierda."""
print("Bajando")

mov_garra.on(7)

time.sleep(4)

mov_garra.off()

def move_up():
"""Mueve el robot hacia adelante.
print("Avanzar")

tankmoves.on(25, 25)

def handle_open():
print("Abriendo")
garra.on(3)

def move_down():
"""Mueve el robot hacia atras.

print("Retroceder")
tankmoves.on(-25, -25)

def handle_close():

moann

print("Cerrando")
garra.on(-3)

def stop_handle():
print("Deteniendo garra")
garra.off()

def move_right():
“"""Gira el robot a la derecha."""
print("“Derecha")

tankmoves.on(5, -5)

def stop():
print("Detenido"
tankmoves.off()

def move_left():
"""Gira el robot a la izquierda."""
print("Izquierda")

tankmoves.on(-5, 5)




SERVIDOR
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. . . # Movimiento hacia arriba
if char == 'w':
move_up( )

import socket
from library import *

# Movimiento hacia abajo
if char = 's"':
move _down( )

# Creacn del socket
s = socket.socket()
print("Socket creado")

# Mover a la derecha
if char = 'd":
move_right()

# Mover a la izquierda
if char == 'a":
maove left()

# Definicn del puerto
port = 8080
s.bind(('192.168.70.191', port))

print("ELl socket se crcon puerto: {}".format(port))

if char = '"t":
handle_up()

if char = 'g":

# Escuchando conexiones handle_down( )
s.listen(5)

print("El socket esescuchando...")

if char == 'p":
handle_open( )

i chan ==Rt
handle close()

# Aceptacin de la conexn
connect, addr = s.accept()
print("Se conecta {}".format(addr))

if char = 'c":
stop_handle( )

if char = 'x":
stop( )

# Bucle principal para recibir datos
while True:
rawByte = connect.recv(1) if char == 'q":

char = rawByte.decode( 'utf-8") E;;E'“rmWEMDIBSE“‘“
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import socket

import tkinter as tk

from tkinter import font, messagebox
import threading

class EV3ControlApp:
contador_subir = ©
contador_bajar 1
contador_abrir 1
contador_cerrar = @

def init  (self, master):
self.master = master
self.master.title("EV3 Control Panel")
self.master.configure(bg="#1alala")
self.master.geometry('600x400")

self.sock = None

# Configuracidén de columnas y filas
self.master.grid_columnconfigure(@, weight=1)
self.master.grid_columnconfigure(l, weight=1)
self.master.grid_columnconfigure(2, weight=1)
self.master.grid_columnconfigure(3, weight=1)
self.master.grid_rowconfigure(10, weight=1)
self.master.grid_rowconfigure(1l, weight=1)
self.master.grid_rowconfigure(12, weight=1)
self.master.grid_rowconfigure(l1l3, weight=1)
self.master.grid_rowconfigure(14, weight=1)
self.master.grid rowconfigure(l5, weight=1)

# Configuracion de fuentes y estilo

self.btn font = font.Font(family='Helvetica', size=14,
welght="bold")

self.bg color ‘#2e2ele’

self.fg color 'white'

self.active_bg = '#4d4dad’

self.padx = 15

self.pady = 15

# Crear widgets
self.create_widgets()

INTERFAZ GRAFICA Tk




43 deft create widgets(self}):

44 self.ip label = tk.Label(self.master, text="IP del EV3:", font=self.btn font, bg=self_master['bg’], fg=self.fg colaor)
45 self.ip label.grid{row=18, column=1, padx=self.padx, pady=self.pady)

46

47 self.ip entry = tk.Entry(self.master, font=self.btn font, bg=self.bg color, fg=self.fg color}

48 self.ip entry.grid{row=18, column=2, padx=self._padx, pady=self.pady)

40

58 self.btn_connect = tk.Button(self.master, text="Conectar”, font=self.btn_font, bg=self.bg color, fg=self.fg_color,
51 activebackground=self.active bg, command=self.start connect thread)

52 self.btn connect.grid{row=18, column=3, padx=self._padx, pady=self.pady)

L3

54 # Botones de control de movimiento

55 self.btn up = tk.Button(self.master, text="4", font=self.btn font, bg=self.bg color, fg=self.fg color,

56 activebackground=self_active bg, command=self._move up)

57 self.btn_up.grid({row=11, column=1, padx=self.padx, pady=self.pady, sticky="nsew")

CH

59 self.btn_left = tk.Button(self.master, text="4", font=self.btn_font, bg=self.bg color, fg=self.fg_color,

68 activebackground=self._active bg, command=self.move left)

61 self.btn_left.grid{row=12, column=8, padx=self.padx, pady=self.pady, sticky="nsew"}

62

63 self.btn_stop = tk.Button{self.master, text="W", font=self_btn font, bg=self.bg color, fg=self.fg color,

64 activebackground=self.active bg, command=self.stop)

65 self.btn_stop.grid{row=12, column=1, padx=self.padx, pady=self.pady, sticky="nsew™)}

66

67 self.btn right = tk.Button({self.master, text="p", font=self._btn font, bg=self_bg color, fg=self_+g color,

68 activebackground=self.active bg, command=self.move right)

69 self.btn_right.grid{row=12, column=2, padx=self.padx, pady=self.pady, sticky="nsew™)

78

71 self.btn_down = tk_Button(self.master, text="¥", font=self_btn font, bg=self.bg color, fg=self.fg color,

72 activebackground=self.active bg, command=self.move down)

73 self.btn_down.grid{row=13, column=1, padx=self.padx, pady=self.pady, sticky="nsew")}

74

75 self.btn_claw updown = tk.Button{self.master, text="Subir/Bajar garra”, font=self.btn font, bg=self.bg color, fg=self.fg color,
76 activebackground=self.active bg, command=self.handle_ updown)

77 self.btn_claw updown.grid({row=12, column=3, padx=self.padx, pady=self.pady, sticky="nsew"}

78

79 self.btn_claw openclose = tk.Button(self.master, text="Abrir/Cerrar garra”, font=self_bitn font, bg=self._bg color, fg=self._fg color,
38 activebackground=self.active bg, command=self.handle openclose)

81 self.btn _claw openclose.grid{row=13, column=3, padx=self.padx, pady=self.pady, sticky="nsew"}

82

83 self.btn_stop handle = tk.Button{self.master, text="Parar garra”, font=self.btn font, bg=self.bg color, fg=self.fg color,
a4 activebackground="#ff4cdc’, command=self.stop_handle)

85 self.btn stop handle.grid({row=14, column=3, columnspan=2, padx=self.padx, pady=self.pady, sticky="nsew")

86

87 self.btn_quit = tk.Button(self.master, text="Cerrar servidor"”, font=self.btn_ font, bg="#ffoc5c", fg=self.fg color,
38 activebackground="#f4cdc’, command=self.quit_app}

89 self.btn quit.grid{row=15, column=1, columnspan=2, padx=self.padx, pady=self.pady, sticky="nsew")}
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def

def

def

def

def

def

start_connect_thread(self):

Inicia un hilo para la conexidn, manteniendo la interfaz responsiva.
ip = self.ip entry.get()
if self.is valid ip(ip):
threading.Thread(target=self.connect, args=(ip,), daemon=True)}.start()
else:
messagebox. showerror("Error de entrada™, "La direccion IP ingresada no es valida. Por favor, intente de nuevo.™}

is_valid ip{self, ip):
"""Werifica si la IP ingresada es valida.
parts = ip.split{’'.")
if len{parts}) != 4:
return False
for part in parts:
if not part.isdigit() or not (@ <= int{part) < 256):
return False
return True

connect(self, ip):
try:
if self.sock is not Mone:
self_sock.close()
self.sock = socket.socket(socket.AF INET, socket.SOCK _STREAM)
self.sock.connect({(ip, 2888)}
messagebox. showinfo("Conexidn”, "Conectado correctamente al EW3.")
self_enable controls{True}
except Exception as e:
messagebox. showerror(“Error de conexidn”, f"No se pudo conectar a {ip}. ‘n{str{e)}"™)
self_enable controls({False)

enable controls{self, state):

"""Habilita o deshabilita los botones de control segin el estado proporcionado.™""
self_btn up.config{state=tk_NORMAL if state else tk._DISAELED)

self.btn left.config(state=tk.NORMAL if state else tk.DISABLED}

self.btn stop.config(state=tk.NORMAL if state else tk.DISABLED}

self_btn right.config{state=tk_NORMAL if state else tk.DISAELED)

self_btn down.config(state=tk_NORMAL if state else tk.DISABLED}

self.btn claw updown.config{state=tk.NORMAL if state else tk.DISAELED}
self.btn_claw _openclose.config(state=tk.NORMAL if state else tk.DISAELED}
self_btn stop handle_config{state=tk._NORMAL if state else tk.DISAELED}
self._btn quit.config(state=tk_NORMAL if state else tk.DISABLED}

send_command({self, command):
it self.sock:
self._sock.sendall{command.encode( ' utf-8"))

move up(self):
self.send command('w")




148 det move down{self):

141 self.send_command( s")

142

143 det move left(self):

144 self.send command( a')

14%

146 deft move right{self):

147 self.send command('d")

148

149 det stop(self}:

158 self.send_command( x"')

151

152 def handle_updown(self):

153 if EV3ControlApp.contador bajar ==
154 self_send command{'g"')

155 EV3ControlApp.contador bajar += 1
156 EV3ControlApp.contador subir = 8
157 else:

158 self.send command{"t")

159 EV3ControlApp.contador subir += 1
168 EV3ControlApp.contador bajar = @
161

162 def handle openclose(self):

163 if EV3ControlApp.contador cerrar == 8:
164 self_send command{ f"')

165 EVZControlApp.contador cerrar += 1
166 EV3ControlApp.contador abrir = 8
167 else:

168 self.send command{'r")

169 EV3ControlApp.contador_abrir += 1
178 EV3ControlApp.contador cerrar = 8
171

172 deft stop handle{self):

173 self.send command( c')

174

175 deft quit_app{self}:

176 it EV3ControlApp.contador_abrir == @:
177 self.send _command{'r")

178 if EV3ControlApp.contador bajar == 8:
179 self_send command{ g’}

188 self.send command( c')

181 self.send command('q')

182 self.sock.close({)

183 self.master.quit()

184

185 if _name__ == "_ main__ ":

186 root = tk.Tk()

187 app = EV3ControlApp{root)

188 root.mainloop()

139
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Estado Actual

Version final

Diseno y armado del robot:

Ejecucion de funciones
de movimiento y agarre:

Interfaz grafica Tk:




PROBLEMAS

Problemas

Los archivos almacenados en el robot EV3 se
desvanecen sin explicacion aparente

Y SOLUCIONES

Soluciones

Para evitar la pérdida de archivos, estos se almacenan en
pendrive.

Cambios regulares de la estructura del robot,
cambiando su diseno casi en totalidad.

Buscar un diseno que pueda llevar a cabo sus funciones
necesarias, como agarre y movilidad, de manera dptima
eficiente.

Escasez de piezas para el ensamblado del
EV3

Se le pidieron las piezas faltantes a los ayudantes




CONCLUSION






