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Introduceion

Durante el transcurso del semestre, se ha
planteado la tarea de realizar en equipo el
proyecto "Blitz", que consiste en el diseno,
construccion y programacion de un robot.
Utilizando el Lego Mindstorm Ev3 Core Set, se
espera que este sea capaz de seguir
Instrucciones que le permitan desplazarse, asi
como recoger y soltar una pelota de ping pong.
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(bjetivo general

Desarrollar un robot capaz de seguir instrucciones a través de una interfaz grdfica codificada en Python,
con la finalidad de desplazarse, recoger y dejar una pelota de ping pong.
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Organizacidn del Personal
e e T

Jefe de Grupo Cristobal Hernandez Cristobal Hernandez
Ensamblador Felipe Lira Fernando Garrido
Programador Jhon Alarcén Cristobal Hernandez
Documentador Ana Gutiérrez Ana Gutiérrez
Disefiador Ana Gutiérrez Ana Gutiérrez
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finalisis y diseiio

Requertmientos funcionales Requertmientos no funcionales

“El robot debe poder moverse en todas las ‘La interfaz grdfica debe ser facil de usar vy
direcciones. responder en menos de 2 segundos.

“El robot debe ser capaz de recoger una pelota “El manual de usuario debe ser detallado y claro.
de ping pong y dejarla. “El robot debe funcionar por al menos 3 horas sin

“El robot debe poder ser controlado por el usuario necesidad de recargar.

a través de una interfaz.
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Conectar IP I

Puerto del Servidor:

Ingresar IP guardada
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Teclado
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Joystich
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server.py
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robot > PY server.py
import socket
from funciones dos import *

= socket.socket()
print(“Socket creado")
port = 80860
s.bind(('", port))

s.listen(5)

print(“Servidor escuchando en el puerto 8080...

connect, addr = s.accept()
print(“Conectado con a {} ".format(addr))

while True:
rawByte = connect.recv(1l)
comando = rawByte.decode( 'utf-8")

if comando == "w':
mover_arriba()

] ]

if comando == 's':
mover_atras()

if comando == 'a’:

mover_izquierda()

robot > PY server.py
while True:

| r

if comando ==
mover_izquierda()

comando == 'd’:
mover_derecha()

comando ==
atrapar()

comando ==
soltar()

comando == '1°":
base subir()

comando == ‘k':
base soltar()

] ',

comando ==
stop()




robot > PY library.py

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

import time

ma = MediumMotor (OUTPUT_A)
mb = LargeMotor (OUTPUT_B)
mc = LargeMotor (OUTPUT_C)
md = LargeMotor (OUTPUT D)

1li
l PaPUOpu tankmoves = MoveTank(OUTPUT_C, OUTPUT_D)

# Mover Robot hacia adelante
def mover_arriba():
tankmoves.on(-100,- 100)

# Mover Robot hacia atras
def mover_atras():
tankmoves.on(100, 100)
# Mover Robot hacia derecha
def mover_derecha():
tankmoves.on(100, 1)

# Mover Robot hacia izquierda
def mover izquierda():
tankmoves.on(1l, 100)
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robot > PY library.py

# Subir Garra hacia adelante
def base_subir():

mb.run_to rel pos(position sp=135,speed sp=200)

time.sleep(1)
mb.off()

# Bajar Garra hacia adelan

def base_soltar():

[
llhrar mb.run_to rel pos(position_sp=-135, speed sp=200)
¢ time.sleep(1)

mb.off ()

# Movimiento Garra

def atrapar():
ma.run_to rel pos(position sp=-1080, speed sp=1000)
time.sleep(1)
md.off ()

# Movimiento Garra soltar

def soltar():
ma.run_to rel pos(position sp=1080, speed sp=1000)
time.sleep(1)
md.off ()

# Detener Robot
def stop():
tankmoves.off()
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tankmoves(OUTPUT_C, OUTPUT_D)

Diagramas

mover_arriba mover_atras mover_derecha mover_izquierda

mb(OUTPUT_B) ma(OUTPUT_A)

base_subir base_soltar atrapar soltar
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1.Torque maximo requerido

El torque depende del grado de orientacion del brazo “8":

Turque T=F total'1-sin(0)

Donde F total = (M garra + M carga) -8
T = (M garra + M carga) -g-r-sin(0)
Sustituyendo para el torque maximo en 90°:
Tmax =2.242N-0.212m-1= 0.475Nm

Todo, incluyendo el peso de la garra, tendria un impacto significativo en el torque necesario: de 0.0056 Nm, que
corresponde solo a la carga, a 0.475 Nm con la carga y la garra incluidas.
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2.velocidad promedio

Formula de velocidad:

Velocidad promedio

d
V==
t
Reemplazando
v=1"=0.286m/s
3.2
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Resultados
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Estado actual del proyecto

“Ensamblaje del robot.

~Funciones de movimiento del robot. _ _
(NERARR

ZIntertaz. a ‘
Servidor. ° Q

~Conexidon remota funcional.

“Documentacién del proyecto.
tCarta Gantt.

‘Bitdcoras, informes y presentaciones.
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Problemas y soluciones

Problemas Soluciones

Se contacto al responsable de la distribucion de piezas para solicitar las piezas

Falta de materiales
faltantes.

Se reconstruyo el robot para cumplir con los requisitos de estabilidad,

Diseno del robot inestable L
reforzando los puntos débiles.

Se corrigieron las incongruencias entre el codigo y el disefio de la garra del

Movimientos del robot
robot.

Planificacion erronea Se reajustaron los tiempos para las actividades en la Carta Gantt.
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VERSION 3
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Conclusion
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