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Ao * rnTRODUCCION* -8k

4% DURANTE LA PRESENTACION, VEREMOS LOS
PROGRESOS REALIZADOS TANTO EN EL DISENO
DEL ROBOT COMO EN SU CODIGO, Y COMO ESTE
SE MODIFICO DEBIDO A ALGUNOS
INCONVENIENTES QUE HAN APARECIDO EN EL
CAMINO. T0ODO ESTO PARA QUE PUEDA LLEVAR A
CABO LA FUNCION PARA LA QUE FUE DISENADO,

DESPLAZARSE Y TRANSPORTAR UNA PELOTA DE
PING PONG UTILIZANDO UNA GARRA.
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*REGUERIMIENTOQS »

FUNCIONRLES NOQ FUNCIONRLES

« LA INTERFAZ GRAFICA DEBE
CONTENER LOS MOVIMIENTOS
DEL ROBOT.

« EL ROBOT DEBE SER
MANEJADO A TRAVES DE UNA
INTERFAZ GRAFICA.

« EL ROBOT DEBE TENER LA
CAPACIDAD DE
DESPLAZARSE.

« LA ESTRUCTURA DEL ROBOT
DEBE SER ESTABLE Y CAPAZ
DE LLEVAR A CABO TODO
TIPO DE ACCIONES DE

« EL ROBOT DEBE TENER LA MOVIMIENTO.

CAPACIDAD DE AGARRAR UNA
PELOTA DE PING PONG.
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¥ Funconespy
i SEI".FEI"W *® ] #!fusr/bin/env python3
from ev3idev2.motor import LargeMotor, MediumMetor, OUTPUT_A, OUTPUT_B, OUTPUT_C, OUTPUT_D, SpeedPercent, MoveTank
e Server.py from ev3dev2.sound import Sound

1 #!/usr/bin/env python3

N B 'f ’f 'f Py # Sonmido para alertas

2 1mport socket sound = Sound()

3 from Funciones import =* -

otores

& - sncket_gncket() ruedas = MoveTank(OUTPUT_A, OUTPUT_B) # Motores para las ruedas izquierda y derecha

_ - 1 brazo = LargeMotor(QUTPUT_D) # Motor para el brozo

5  print("Socket creado") -

6 pnr't — 2P2p ! # Funcién para mover hacio adelante

. ) . def Adelante():

/ 5.h1nd(( 3 pur‘t}) 14 ruedas.on(SpeedPercent(100), SpeedPercent(1088)) # Ambos motores o 180:

0 = " - u 1

8 pr1r_1t( El socket se creo con puerto: {}".format(port)) SR e i

9 5.115ten(5) 1 def Atras():
. - - - - 18 ruedas.on(SpeedPercent(=78), SpeedPercent(=7@)) # Ambos moteres hoclo otrds o 78x
i@ print("EL socket 1s listening....") o it Sttt
11 connect, addr = s.accept() # Funcién para girer o la izquierds
e . I‘J " 1 def Izquierda():
17 Pf‘lnt( Se conecto a {}".format(addr)) 22 ruedas.on(SpeedPercent(78), SpeedPercent(-7@)) # Rueda izquierda a 78x y derecha o -70x para girar
13 while True: .

4 # Funcion pora girer a lo derecha

14 rawByte = connect.recv(1) def Derecha():
icC ruedas.on(SpeedPercent(=78), SpeedPercent(7@ # Rueda 1zquierd =78z y derech 78z ira
15 char = r‘auByte.decnde('utf—S'j (Sp Js Sp (78)) ueda izquierda a y derecha a para girar
16 if (cha == ‘w‘): # Funcién para mover el brazo
4 def Brazo():
1/ AdE]-antE() braze.on_for_rotations(SpeedPercent(1080), -1} # Mueve el braze 1 rotacidn en direccidn negativa
18 if (char == 's'): ' ) .

N # Funcidén para poner el brozo en la posicion 8° (horizontal)
15 AtPEE() def Inclinacion@():
20 j.f (:har‘ — -|d-| ): A brazo.on_for_degrees(SpeedPercent(1@), @, brake=True) # Mueve el brazo a @° (posicion horizontal)
21 Derecha() - # Funcidn para poner el brazo en la posicién 45° de inclinacién
= - 7 def Inclinacion45():
22 1f (char == 'a'): O
- ) : brazo.on_for_degrees(SpeedPercent(10), 45, brake=True) # Mueve el brazo a 45°
23 Izquierda()
24 1if (cha = ":): 42 # Funcidn para poner el brazo en la posicién 98° de inclinacién
25 Par‘ar() 41  def Inclinacion98():
N . . brazo.on_for_degrees(SpeedPercent(10), 9@, brake=True) # Mueve el brozo a 98°
26 if (char == 'q'): ;
27 print("Terminada la sesion...") 44  # Funcion para parar todos los motores
28 break] 45 def Parar():

ruedas.stop() # Detiene los motores de las ruedas
brazo.stop() # Detiene el motor del brazo
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@ Interfazpy X 15  # Funcion para manejar el evento del teclado (presionado)
i@ Interfaz.py def key_press(event):

1 import tkinter as tk 7 key = event.keysym.lower()

. key = 'shift_1'

import socket if key in key_states:

41 1f not key_states[key]: #& Solo enviar si no estd presionado
: §2 key_states[key] = True # Marcar como presionado
o key_states = { 43 send_command(key)

Ww': False,

5 # Variables de control para las teclas

8 'a': False, 45 # Cerrar el programa si se presiona Esc
9 's': False, 46 if key == 'escape’:
10 'd': False, 47 window.quit() # Cierra la ventana principal

1 'space': False
15 'shift 1': Fal:-:»e 49  # Funcién para manejar el evento del teclado (soltado)
. . ’ 50 def key_release(event):

_: ’gzwr;‘l':altzijje 51 key = event.keysym.lower()

i : 52 if key == "shift_1': # Detectar Shift izquierdo

- } 53 key = 'shift_1'

16 54 if key in key_states:

17 # Variables para la conexion 55 key_states[key] = False # Marcar como no presionado
18 STATUS_CONNECTION = False 56

19 PORT = 8e8e 57 # Funcidn para conectar y desconectar del EV3

20 client = None 58 def toggle_connection():

21 global STATUS_CONNECTION, client

22 # Funcion para enviar el comando L if =

23 def send_command(command): _: Elseflose_cunnectlun()

ft if SIﬁ;US_CDNNECTIDN and client: # Enviar si1 hay conexion - IP = "172.20.10.13" # IP del robot EV3

£ : b4 try:

26 client.send(bytes([ord(command)])) 65 s client = socket.socket()

27 print(f"Comando '{command}' enviade al robot.") 66 client.connect(('172.20.10.13", PORT))

28 except socket.error as e: 67 STATUS_COMMECTION = True

29 print(f"Error al enviar el comando '{command}': {el") 68 printl”tunexiﬁn establecida con el rnhut”"

E1%) close_connection() # Cerrar conexion si falla el envio 5 connection_button.config(text="Desconectar") # Cambior el texto del botdn
31 70 except socket.error as e:

32 else: 71 print(f"Error de conexidn: {e}")

3

- STATUS_CONNECTION = False
7 connection_button.config(text="Conectar") # Restablecer el texto del boton

A
(¥R

print(f"No hay conexion. Comando '{command}' no enviado.")
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111 button_size = (50, 58)

112 icon_w_resized = resize_image(icon_w, xbutton_size)
12 icon_s_resized = resize_image(icon_s, xbutton_size)

114  icon_a_resized = resize_image(icon_a, xbutton_size)

5 # Funcion para cerrar la conexion

7 def close_connection(): 115 icon_d_resized = resize_image(icon_d, xbutton_size)
77 global STATUS_CONNECTION, client 116 icon_up_resized = resize_image(icon_up, xbutton_size)
78 if client: 117 1con_down_resized = resize_image(icon_down, »xbutton_size)

client.close() 112 icon_space_resized = resize_image(icon_space, xbutton_size)
8@ STATUS_CONNECTION = False 5 icon_shift_resized = resize_image(icon_shift, xbutton_size)

print("Conexidén cerrada.") 126

connection_button.config(text="Conectar") # Cambiar el texto del botén 121 # Botones de direccion

122 btn_up = tk.Button(window, image=icon_w_resized, command=lambda: send_command('w'))
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84 # Interfaz grafica fff btn_up.place(x=158, y=268@)

f: "?“duu =_tk'TE(J - 125  btn_down = tk.Button(window, image=icen_s_resized, command=lambda: send_command('s'))

i window.title("Control del Robot") > Btnddovink place(r=150) v=240}

87  window.geometry("900x580") {37 :

88 1258  btn_left = tk.Button(window, image=icon_a_resized, command=lambda: send_command('a'))

89 # Centrar la ventana en la pantalla ’5  btn_left.place(x=78, y=348)

56  window.eval('tk::PlaceWindow . center') 130

= 131 btn_right = tk.Button(window, image=icon_d_resized, command=lambda: send_command('d'})

52 # Cargor imagenes de los iconos desde la carpeta 'images' 132 btn_right.place(x=230, y=348)

93  icon_w = tk.PhotoImage(file="images/H.png") 133

94 icon_s = tk.PhotoImage(file="images/S.png") 134 # Botones para Up y Down adicionales

35  icon_a = tk.PhotoImage(file="images/A.png") 135 btn_arrow_up = tk.Button(window, image=icon_up_resized, command=lambda: send_command('up'}))

95 icon_d = tk.PhotoImage(file="images/D.png") S0 DR A R =R

;; ;z::::EN; :kéiﬁz:zi:2ﬁ:g:;::Ieirzgzgir}gTEni“j# ;c;:Enia;:r;E:iglgpﬂo”n 138 btn_arrow_down = tk.Button(window, image=icon_down_resized, command=lambda: send_command('down'’))
95  icon_space = tk.PhotoImage(file="images/A.png") R =)
180 icn?_shift = tk.PhotoImage{fiLEf“imagesfs.png“} ¥ Boton para parar el robot
'i; bg-image = tk.PhotoImage(file="images/Fondo.png™) btn_space = tk.Button(window, image=icon_space_resized, command=lambda: send_command('space'))
e btn_space.place(x=408, y=258)
183  # Crear un Label para el fondo
184 bg_label = tk.Label(window, image=bg_image) # Botén para Shift
185  bg_label.place(x=0, y=8) btn_shift = tk.Button(window, image=icon_shift_resized, command=lambda: send_command('shift_1"'}))
96 btn_shift.place(x=400@, y=308)
187  # Redimensionar imdgenes de los iconos &
168 def resize_image(image, width, height): 14 # Botdon para conectar/desconectar
18 return image.subsample(int(image.width() / width), int(image.height() / height)) 150 connection_button = tk.Button(window, text="Conectar", command=toggle_connection)

connection_button.place(x=400, y=100)

# Vinculor los teclas al evento key_press y key_release
window.bind("<KeyPress>", key_press)
window.bind("<KeyRelease>", key_release)

# Ejecutar la ventana principal
window.mainloop()
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& FUNCIONES DE MOUIMIENTO
IMPLEMENTADAS

& INTERFAZ GRAFICA
DESARROLLADA

#f SERUIDOR EN MARCHA v
FUNCIONANDO

* CONEXION REMOTA ESTABLECIDA
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INFORME Y PRESENTACION

#f FINALIZACION DE LA ULTIMA
UERSION DEL ROBOT POR EL MOMENTO
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"' PROBLEMAS CON LA ESTRUCTURA
DE LA GARRA

#f EL BLOQUE EU3 NO DETECTA LA
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#§ PROBLEMAS CON LA MOUILIDAD
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#f RECONSTRUCCION DE LA GARRA

* FORMATEAR LA MICRO SD

#f REUISAR QUE ESTA FALLANDO
EN EL CODIGO
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