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OBJETIVO GENERAL

IMPLEMENTAR UN SISTEMA DE TELECONTROL DE UN
ROBOT LEGO MINDSTORMS EV3 MEDIANTE EL
SOFTWARE LIBRE DE LEGO EV3 PARA SU APLICACION

EN COMPUTADORES Y DISPOSITIVOS ANDROID.
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« |Investigar el funcionamiento y aplicaciones del robot LEGO MINDSTORMS
EV3, por medio de la recopilacion de informacion de tesis y proyectos
hechos en la web para implementar en el sistema de telecontrol mediante
dispositivos android y computadores.

« Realizar la programacion y ajustes del robot utilizando la interfaz de
programacion instintiva de iconos del software libore LEGO MINDSTORMS
EDUCATION EV3 para el test de los sensores y motores.

 Ejecutar pruebas de telecontrol utilizando el entorno de desarrollo de
software de App Inventor para la creacion de una APP que permita
manipular los motores y sensores del LEGO MINDSTORM EV3.

« Efectuar pruebas de telecontrol utilizando una Interfaz de programacion de
aplicacion (API) con .NET, mediante el acceso al control de motores y
lectura de datos en tiempo real de los sensores para conectarse y controlar
via Wifiel LEGO MINDSTORM EV3.
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IIIIIIII ON PARA LA EXCELENCIA

Este proyecto esta basado en el uso de un
robot Lego Mindstorms para implementar el
sistema de telecontrol y controlar el mismo
mediante el uso de dispositivos android y
computadores.

LEGO MINDSTORMS EV3 es un set de
robotica que tiene varias herramientas para
crear y dar ordenes a miles de robots
LEGO. Ademas MINDSTORMS tiene para ol
construir cinco personajes roboticos T
basicos que se encuentran en el software

de programacion de EV3
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La tecnologia EV3 es la solucion de robdtica educativa para nivel desde secundaria en
adelante, que motiva a los estudiantes a disenar, construir y programar robots,
otorgando un mejor entendimiento de como funciona la tecnologia en problemas de la

vida real.
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memmeesnnrsan® Programacion en el software LEGO EVS.

Para realizar la programacion de los sensores y motores se necesita tener instalado el
software LEGO MINDSTORMS EV3 Home Edition en la PC o MAC.

Para obtener el software e instalarlo se puede trasladar al siguiente link
https://www.robotix.es/es/descargar-software-lego-mindstorms-education-ev3

A continuacion de detalla los requisitos minimos de instalacion del software LEGO

. Sistema operativo: Windows XP, Vista, Windows 7 y Windows 8 o bien

Mac 10.6, 10.7y 10.8

. Software instalado: Silverlight 5.0 y Microsoft Dot Net 4.0

. Hardware: 2 GB de RAM, procesador de 1,5 GHz, 2 GB de espacio libre

en disco duro, resolucion de pantalla de 1024x600 y puerto USB 2.0
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I Ingresar a un nuevo proyecto y se da inicio a la programacion para la calibracion del sensor.
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Terminado la programacion se descarga hacia el Bloque fisico EV3. Se visualiza en la
Pantalla del Bloque y en el panel del hardware los valores de medida tanto para el color de
superficie blanca y negra.
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ERNSVASION SAWk LA EXCRLENTTA software EV3

Ingresar a un nuevo proyecto € iniciar la programacion del sensor. Hay que recalcar que el
sensor tactil no posee la opcion calibrar en el software, ya que son mas utilizados tres
estados de medida para su buen funcionamiento.

i” = Program X |IE|

7 0= No esta presionado

& (ﬂ 1 = Presionado

2 = En contacto
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Terminado la programacion se descarga hacia el Bloque fisico EV3. Se visualiza en la
Pantalla del Bloque y en el panel del hardware los valores de medida tanto para sensor
presionado y no presionado
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Programacion del sensor Infrarrojo

Ingresar a un nuevo proyecto e iniciar la programacion del sensor Infrarrojo. Hay que recalcar que las
opciones de medida (modo de estado) del sensor tiene tres tipos de seleccion, estos estan registrados
en un menu de opciones. Cada uno de estos se debe definir segun la aplicacion y valores de estado

convenientes. |
Lot |
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Modo

Proximidad:

En Modo Proximidad, el Sensor Infrarrojo utiliza las ondas de luz
reflejadas por un objeto para calcular la distancia entre el sensory el
objeto mencionado. Informa la distancia mediante valores entre O (muy
cerca) y 100 (muy lejos), no como un nimero especifico en centimetros o
pulgadas. El sensor puede detectar objetos que se encuentran a una

distancia de hasta 70 cm, segun el tamaiio y la forma del objeto.

Modo

Baliza:

Elija uno de los cuatro canales de la Baliza Infrarroja Remota con el
Selector de canal color rojo. El Sensor Infrarrojo detectara una sefial de la
baliza que coincida con el canal que ha especificado en el programa hasta
una distancia aproximada de 200 cm en la direccion a la que esta
orientado. Una vez realizada la deteccion, el sensor puede calcular la

direccion general (orientacion) de la baliza y su distancia (proximidad).

Modo

Remoto:

En Modo Remoto, el Sensor Infrarrojo puede detectar qué botdn (o

combinacion de botones) se ha presionado en la Baliza Infrarroja Remota.
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=, E S E.  Programacion del sensor Infrarrojo

Termlnado la programacion se descarga hacia el Bloque fisico EV3. Se visualiza en la Pantalla del
Blogue y en el panel del hardware los valores de medida de estado (Proximidad) del sensor infrarrojo

Sensdr a disténc

RN 2 AN



p— ., ’
&) ESPE Programaciéon para uso en linea recta de los

= s et rucezns v s motores grandes.
Para iniciar la programacion respectiva para el uso adecuado de los dos motores grandes. Hay que

recalcar que el blogue del motor grande esta en el icono de paleta color verde del software ademas se
utilizara un blogue amarillo de rotacion de motor para darle la rotacion debida.

Lot ]
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@ESPE Programacion para uso en linea recta de los

motores grandes.

Descargar el programa hacia el Blogue EV3 fisico. En la imagen se aprecia el funcionamiento optimo
de los motores grandes en forma general ambos tendran la velocidad igual y el lado de rotacion similar
para los dos motores.
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Para iniciar la programacion respectiva para el motor mediano. Hay que sefalar que incluye un Sensor
de rotacion incorporado (con resolucion de 1 grado), pero es mas pequefio y mas liviano que el Motor
grande, esto significa que puede responder mas rapidamente que el Motor grande.

Ademas puede programarse para encenderse o0 apagarse, controlar su nivel de energia o para
funcionar durante una cantidad de tiempo o de rotaciones especificada.




I“i

@y, E S P & Programacion para control de velocidad del
R RNt ate ek DcxceetenTE motor mediano
Descargar el programa hacia el Blogue EV3 fisico. En la imagen se aprecia el funcionamiento optimo

del motor mediano con dos cantidades de velocidad, en forma general, la mas ideal y Optima es
dejarle en una potencia de velocidad intermedia es decir en un 50%.
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@ESPE Telecontrol del Robot Lego Mindstorms EV3

Telecontrol mediante la Baliza Infrarroja Remota del robot moévil EV3MEG.

El control IR remoto funciona de la
misma manera gue los controles de
television, basicamente consiste en
pulsos emitidos por luz infrarroja que
no es visible para el ojo humano. Por
ello se necesita primordialmente
configurar el ladrillo o bloque EV3
manualmente para que los pulsos
emitidos por el control IR sean
recibidos mediante un efecto
fotoelectrico hacia el mismo.
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Telecontrol mediante la Baliza Infrarroja Remota del robot moévil EV3MEG.

Usando los botones arriba,
abajo, derecha e izquierda de la
parte delantera del bloque, se
configura el IR control; pulsar en
el boton central del brick en la
tercera opcion del menu de la
pantalla del robot y se deberia
seleccionar si bhien el canal uno,
dos, tres o cuatro de acuerdo a
la preferencia de trabajo.

ntorno de seleccion de ‘
canales del IR remoto

Pulsamos el
boton central
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@ESPE Telecontrol del Robot Lego Mindstorms EV3

Telecontrol mediante la Baliza Infrarroja Remota del robot moévil EV3MEG.

Para emplear el telecontrol fisico
por medio de la baliza infrarroja
remota asegurarse que el
Interruptor de mando a distancia
esta cambiado al canal
apropiado. Por altimo verificar
gue no se tenga ningun
obstaculo para la recepcion de la
luz infrarroja visualizar el
funcionamiento del control del
robot movil mediante el modo
Infrarrojo baliza
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Telecontrol del robot movil EVBMEG mediante la creacion de una aplicacion en APP

Inventor 2

En la creacion de la aplicacion hay que tener
en claro cual es el objetivo y el disefio ah

alcanzar con esta implementacion del
telecontrol del robot movil mediante
Bluetooth, para conseguir esto el App

inventor divide el desarrollo de la aplicacion
en dos partes:

Disefiador. La ventana Diseiador permite
hacer realidad el disefio en mente.

Bloques. La opcion Bloques esta designada
a la parte de programacion de los eventos
gue.ocurran al interactuar con la APP.

Telecontrol_LEGO
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Telecontrol del robot movil EVBMEG mediante la creacion de una aplicacion en APP Inventor 2

Disefio del Entorno de Pantalla.
Usar una plantilla para el Diseino de los botones de control del robot donde se colocara una disposicion
vertical para afadir dentro de la misma diferentes componentes que ayudaran al control general del
robot.
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Telecontrol del robot movil EVBMEG mediante la creacion de una aplicacion en APP Inventor 2

Disefio del Entorno de Pantalla.
Existe ademas componentes no visibles que no se pueden apreciar en el entorno de pantalla pero que
son de vital importancia para realizar la conectividad por medio de comunicacion Bluetooth de la
aplicacion.
Componentes no visibles
. X / .

EviMotors] ClienteBluetooth] TextoAVozl Ev3Motors2

Ev3Motors. Es un bloque que proporciona dos interfaces de alto y de bajo nivel para robots LEGO MINDSTORMS. Para
el uso de los motores del Kit hay que especificar cada uno, hay excepcion cuando se tiene que incluir a todos en uno

solo.
Cliente Bluetooth. Este componente sirve para establecer comunicaciéon y la conexion con los robots tanto EV3 como

NXT.
Texto A Voz. Es un elemento que nos ayudara a proporcionar voz al texto que se ponga en este caso para indicar si el

robot va para arriba, abajo derecha e izquierda.
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Telecontrol del robot movil EVBMEG mediante la creacion de una aplicacion en APP Inventor 2

Programacion en bloques.
La programacion en bloques se realiza de una forma didactica, esta permite una mejor comprension de
los elementos propios utilizados en el visor de pantalla que es una programacion en forma de Scratch.
A continuacion se detallara los pasos realizados para la programacion en bloques:

inicializar global [ ] como | 50 |

cuando [ERRsngi- IR AntesDeSeleccion

ejecutar  poner . il ClienteBluctooth1 - W Direcciones Y Nombres - ||
| —

A. Inicializar

cuando DespuésDeSeleccion
ejecutar | [ si llamar .Conectar
direccion | SelectorDelistal - M Seleccion - |
entonces J-Jﬁﬂr : como -

o) i | CiienteBiuetooth1 - M Conectado - |
entonces llamar BEanayora s Hablar
mensaje : :

-

llamar RI=atyyrsikd .Hablar

mensaje

-

w50 L DESCONECTAR ~ LClic
ejecutar  llamar Desconectar
llamar PEaGFESRE Habilar
mensaje - -
JI1 KB BT 74\
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Telecontrol del robot movil EVBMEG mediante la creacion de una aplicacion en APP Inventor 2

Programacion en bloques.
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(Avance y Retroceso) Derechay Paro
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Telecontrol del robot movil EVBMEG mediante la creacion de una aplicacion en APP Inventor 2

Programacion en bloques.

D. Control deslizante E. Control deslizante para
para controlar la controlar la velocidad del
velocidad del motor. motor mediano.

cuando PEE7 iRl PosicionCambiada cuando (nz27Z1 077288 PosicionCambiada

. posicionDelPulgar

| -| gjecutar posicionDelP

, F PONET Ll Ml @ entero aleatorio entre AN 16
10 SR global POTENCIA + ERIRTILER posiciondePulgar +

Wl EtiquetaS + M Texto + VLIS CTR posicionDelPulgar +
1 Etouetal + [N Texto v Il q posicionDelPulgar * -
wrer G D oo | T T
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Telecontrol del robot movil EVBMEG mediante la creacion de una aplicacion en APP Inventor 2

Generamos el APK en el ordenador
desde el MIT APP Inventor
(http://ai2.appinventor.mit.edu/?loc
ale=es ES#5121542631063552)
para despues descargarlo al teléfono
android de su preferencia ademas
cabe recalcar que se puede generar
un codigo QR procedente del entorno
de desarrollo de software, en su
mayoria es mas facil utilizar el APK
generado que el codigo QR.

Proyectos Conectar Generar Settings Ayuda Mis View Gallery
' : v proyectos Trash wallery
S | App (generar codigo QR para el archivo .apk) _
Visor |
Abriendo Telecontrol_LEGO.ap =
MMostrar en ] ]
.| Haelegido abrir
Tamafio de|
& Telecontrol_LEGO.apk
que ex: BlueStacks Android Package File (3,3 ME)
de: http://ai2.appinventor.mit.edu
;Qué deberia hacer Firefox con este archivo?
Telecontrg
() Abrircon | BlueStacks Apk Handler (predeterminada) w

(®) Guardar archivo

[ Hacer esto automaticamente para estos archivos a partir de ahora.

Aceptar Cancelar
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Telecontrol WIFI del robot mévil EVIMEG mediante 1eJOS JAVA for LEGO MINDSTORMS instalado en la PC.
Instalacion de 1eJOS en Windows

o) Setup - leJOS EV3 - X 1] Setup - leJOSEV3 - P o Setup - IJOS EV3 - X
Select a Java Development Kit Select Destination Location
LEJOS Welcome to the leJOS EV3 Setup Select a Java Development Kit for use with l2105 EV3 J Where should leJOS EV3 be installed? -
® | Java for LEGO Mindstoms  Wizard
This wil nstall le)OS EV3 0.9, 1-beta ter. Select th t directory of a J Devel tKit
o whn e e —
— It Is recommended that you close all other applcations before - - -
‘ continuing, > InstallShield Installation Information ~ To continue, cick Next. If you e to a different dck
> Intel % g =
Chick Next to contirue, or Cancel to exit Setup, N Internet Explorer C: Program Files e JOS EV3 Browse...
w Java
> jdk1.8.0_05
> jdk1.8.0_241
> jdk1.8.0_251
> jrel.8.0 241
3 E > jrel.8.0_251
- > [ ] jred .
w Atleast 40,7 M8 of free disk space is required.
[hext> ] | concel | <oade [hext> | | comel | <o [ Met> ]| coe
o Setup - 10S EV3 - X o Setup - leJOS EV3 - X o Setup - 16JOS EV3 - X
Select Components Select Start Menu Folder Ready to Install
Which components shoud be nstalied? . Where shoud Setup place the program's shortauts? . Setup is now ready to begn instaling leJOS EV3 on your computer, "

Select the components you want to instal; dear the companents you do not want to [7] 4 Click Install to continue with the installation, or dick Back If you want to review
instal, Chck Next when you are ready to contue. I'_J Setup wil create the program's shortouts in the following Start Menu folder, MMY*CK:‘\OS. = i «
Custom instalation Yi To contiue, cick Next. If you would lke to select a different folder, dick Browse. Destination location: A
eJOS EV3 Development Kit ,6M8 sl bl
o EYJUeveiopment I [ ] Srowse... C:\userswindows \Documents L& JOS EV3 Samples
{4 ocumentaton 126M8 C:\Jsers\windows\Documents e JOS EV3 Development Kit Sources
[ a1 Documentation (EV3) 12,6M8
4 4%1 Documentation (PC) [ Start Menu folder:
, 7] Additonal Sources 39M8 eIt
- [] sample and Example Projects 0,2M8 type:
. [ Sources of le05 EV3 Development Kit 38M8 Custom installaton
Selected components:
1eJOS EV3 Development Kit
Current selection requires at least 57,2 M8 of disk space. [Joon't create a Start Menu folder

N T
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) S e §__Swmmm |@JOS JAVA for LEGO MINDSTORMS instalado en la PC.
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Creacion del programa de Telecontrol Wifi del robot movil EV3MEG.

1.Crear Nuevo Proyecto. 2.Creacion de 2 New Java Class en Eclipse.

- . 1 V3 Wi
%ecllpse-wnrk;pace-EchpseIDE File Edit Source Refactor Navigate Search Project 1JOSEVE Run Window Help

. . . . . iEly Rk QrQQ v vill Jidiv b - v )|
file Edt Source Refactor Navigate Search Project leOSEVZ Run Window Help i0 A M ST RATIEE b
) . ) Package Explarer £ =7
New AltShiftsN> [ Java Project G v| 2 B . o :
v 12 controlwf £ NewJava Class 0 X | S Newhalls o x
Open Fil.. o LeJOSEV3 Project B RE Sstem Libray 1v:55-1.7]
- . . . £ Mew LeJ0S EV3 Project o X
[} Open Projects from File System.. ™ Project.. ?LeJOSE\G EV3 Runtine Java Class ) | \
Recent Fil y New LelOS £ Projc S Create s new Jave clas. Crete & new Java class.
ECENTFIES %5 P bt "
Eckﬂge nter a project name.
Close Ctrl+W @ Class — e e |c0ntm|wif‘fm ‘ Timrse. Source folder ‘controlwifi/src ‘ Browse..
c A W .
Close Al CtrlsShifteW | @ Interface . Packge [t ‘ Bowe, || Packige contli ‘ Biowe.
Save Ctrl+S @ Enum Location: | C:\Users\alexis\eclipse-workspace Browse.. DEHC\OS\HQWPE: Browse.. DEHC\Oimg type: Browse..
Save A ( Annotation RE
. } @u tion environment JRE: JavaSE-13 v : 3 I
Save Al Coe s |8 Source Fode e e Hame [ RobottFenider \ Neme RobotWF Cete |
Rev 1L$ Java Warking Set Oyl L2 Modfiers @public  Opackage I private | protected Modfiers: @pubic  Opackage  piivate | protected
levert B ol () Use defauttJRE 'jck-13.0 and workspace compiler preferences Configure JREs... Dahmm Dfma\ tatic Dabmd Dﬁm datic
older
Move.. % Fe Project ayout Superdlass: | Javalang Object ‘ Browse... Superclass: ‘jﬂVE‘\EHg-OhjE(T ‘ Browse..
Renarme.. uj} ) ] (0 Use project folder as root for sources and class files Interfaces: Add., Interfaces: Add..
&l Untitled Text File (®) Create separate folders for sources and dlass files Configure defaut..
& Refresh
L3 =
c i Dol O Tesk Workingsts R e
anvert Line Delimiters To ' .
Ej) JUI"IIt TE;t CEEE [add project to working sets New...
. Which method stubs would you like to create? Which method stubs would you like o create?
Print... Warking sets; Select.. o o
rj Example.” ] public satic void main{String] arqs) ¥ public satic veid rrain(String]] args)
o | [ Constructors from superclass [ Constructors from superclss
kg mport. = Oth CtN ‘ ‘
b= s Inheried abstract methods Inheried abstract methods
e [ Erport.. < Do you want to add comments? (Configure templstes and defauttvalue here) Do you want to add comments? (Configure templates and default value here)
1 Generat t
PGCEI‘tiEE @ e Netts Fiish o DGeneratecomments D enerate comments
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ESpE Telecontrol WIFI del robot moévil EVSMEG mediante
S ' 8 wmmm |@JOS JAVA for LEGO MINDSTORMS instalado en la PC.

Programacion de la Clase Nueva llamada Wifi Servidor.

S eclipse-workspace - controlwifi/src/RobotWIFIServider,java - Eclipse IDE

File Edit Source Refactor Mavigate Search  Project [1eJOSEVZ Run Window Help

B HRiINi- 0" Q-G W - BO S/~ PAFE I

&

[# Package Explorer &2 “, § = B8 [J) RobotWIFIClientejava [J] RobotWIFIServidorjava 3 =
v 2% controlwifi 1
» B, LeOS EVZ EV3 Runtime

2= import java.io.DatalnputStream;
» B, JRE System Library [JavaSE-1.7] 3

y [ src
| 4| RobotWIFICliente jar
| 4| RobotWiIFIServidor jar

import java.io.IOException;
import java.net.ServerSocket;
import java.net.Socket;
import lejos.hardware.®;

import lejos.hardware.motor.EV3LargeRegulatedMotor;
import lejos.hardware.port.MotorPort;

(el - B & Iy I Y

18

11 public class RobotWIFIServidor extends Thread {

12 private static EV3LargeRegulatedMotor motorB = new EV3lLargeRegulatedMotor(MotorPort.B
13 private static EV3LargeRegulatedMotor motorC = new EV3LargeRegulatedMotor(MotorPort.C
14

15

16 public static final int PUERTO = 2259;

17 private static boolean bandera = true;

18 private static ServerSocket servidor;

19 private Socket cliente;

public RobotWIFIServidor(Socket cliente) {
this.cliente = cliente;
Button.ESCAPE.addKeylistener(new Escapelistener());

} -
s EYYS
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&

J) RobotWIFICliente java

Programacion de la Clase Nueva llamada Wifi Servidor.

[J] RobotWIFiServidorjava &3

| RobotWIFIClientejava [J] RobotWiFlServidorjava 532

27€ public static void main(String[] args) throws IOException { 558 public veoid controlador(int comando) {
28 servidor = new ServerSocket(PUERTO); 56 switch(comando) {

79 while(bandera) { 57 case RobotWIFICliente.ATRAS:

38 System.out.println("Escuchando.."); -8 motorB.rotate(360, true);

31 new RobotWIFIServidor(servidor.accept()).start(); >9 motorC.rotate(368);

32 } (515 breal;

33 1 61 case RobotWIFICliente.ADELANTE:
3 62 motorB.rotate(-360, true);
35 63 motorC.rotate(-360);
1366 public veid run() { 64 break; .

. - " 65 case RobotWIFICliente.DERECHA:

37 System.out.println("Cliente conectado");

38 try | 66 motor(.rotate(315);

. 67 breal;

39 Da‘taInputStr‘eaT entr*?da[}atulns = new DatalnputStream(cliente.getInputStream()); s case RobotWIFICliente.IZQUIERDA:
40 while(cliente != null) { 69 motorB. rotate(315);

A . " 3

41 int comando = entradaDatos.readInt(); 78 break -

42 System.out.println("Tecla presionada:" + comando); 71 Y ’

43 if(comando == RobotWIFICliente.CERRAR) { 72 )

44 cliente.close(); 73

45 cliente = null; 74

46 } else { 75¢€ private class Escapelistener implements Keylistener {
a7 controlador(comando); 765 public void keyPressed(Key k) {
48 133; 77 bandera = false;

o 19 catch (I0Exception e) { 78 System.exit(8);

58 e.printStackTrace(); ?9 1

51 } public void keyReleased(Key k) {}
52 }

S e

z A
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Programacion de la Clase Nueva llamada Wifi Cliente.

= eclipse-workspace - controlwifi/src/RobotWIFICliente java - Eclipse IDE
File Edit Source Refactor Mavigate Search Project [eJOSEVZ  Run Window Help

ORI -0~ Q- Q- HE- SO F/~P ARE I I YR oo

[® Package Explorer 33 S, & = 8 [J] *RobotWiFiClientejava &2 [J] RobotWiFlSarvidor.java

~ =) controlwifi 2=4import java.io.DataOutputStream;
» B LelOS EVS EV3 Runtime 3 dimport java.io.IOException;
» B JRE System Library [JavaSE-1.7] 4 dimport java.net.Socket;
> B e 5 dimport java.awt.*;

|£| RobotWIFICliente jar

= e & import java.awt.event.¥;
|£: RebotWIFIServidor.jar

7 dimport javax.swing.¥;

8
9 public class RobotWIFICliente extends JFrame implements Actionlistener, Keylistenerq
102 [**
11 *
12 *®f
13 private static final long serialVersionUID = 2L;
14 public static final int PUERTO = RobotWIFIServidor.PUERTO;
15 public static final int CERRAR = ©;
169 public static final int ADELANTE = 38, // © = Adelante
17 IZQUIERDA = 37, // < = Izquierda
18 ATRAS = 480, /Y = Atras
19 DERECHA = 39; // > = Derecha
_20
21 private Socket socket;
22 private DataOutputStream salidaDatos;
23 boolean conectado=false;
24 Jlabel lblinstrucciones=new JLabel("",Y Avanzar y Retroceder | <,»> Izquierda y Derecha");

25 JTextField txtIPAddress =new JTextField();

26 JButton btnconectar=new JButton("Conectar™);

27 JButton btnsalir=new JButton("Salir"};

28 JlLabel lblestado=new JlLabel("Estado: Espera.");
WY W . T 11 B BT 74 .\
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II Programacion de la Clase Nueva llamada Wifi Cliente.
[J] *RobotWIFIClientejava 52  [J] RobotWiFiServidor,java 1] *RobotWIFIClientejava i1 [J] RobotWiFISenvidorjava
30 public RobotWIFICliente(String ip) { 59° public void conectar(){
31 this.setBounds(8,0,400,2008); 60 try {
32 this.setResizable(false); 61 conectado=true:
33 btnconectar.setFont(new java.awt.Font("Arial”, @, 15)); - N " wy L
-2 1blinst : tBounds (20,60, 400, 20); 62 btnconectar.setText("Desconectar");
instricclones.setboundsiso, Yo 63 socket = new Socket(txtIPAddress.getText(), PUERTO);
35 lblestado.setBounds(26,80,200,208); , .
36 txtIPAddress . setBounds (180,20, 200, 20); 64 salidaDatos = new DataQutputStream(socket.getOutputStream());
: : A S 65 lblestado.setText("Estado: Conexidn exitosa.");
37 btnsalir.setBounds(150,138,108,28); - - . ’
38 btnconectar.setBounds(20,20,148,20);//X,Y,Largo,Ancho ?; EE"CD"ECEEP'5§§;EXEF EE5CD?iEF3; );
39 txtIPAddress.setText(ip); - nconectar.adoheyLlsteneritnis/,
49 btnsalir.setForeground(Color.red); 68 } catch (Exception exc) {
a1 setlayout(null); 69 lblestado.setText("Estado: Conexidn fallida.");
42 this.add(1lblinstrucciones); 70 System.out.println("Error: " + exc);
13 this.add(txtIPAddress); 71 }
44 this.add(btnconectar); 72}
45 this.add(btnsalir); 73
A6 this.add(1lblestado); 74
A7 this.setVisible(true); 75° private void enviarComando(int comandu)m
48 btnconectar.addActionlistener(this); 76 lblestado.setText("Estado: Enviando comando.");
49 btnsalir.addActionlListener(this); 77 try {
5? ¥ 78 salidaDatos.writeInt(comando);
21 _ _ _ _ _ | 79 } catch(IOException io) {
>2% public ?tat%c void main(String args[]) m 80 lblestado.setText("Estado: Fallo al enviar el comando.");
53 String ip = "192.168.160.42"; : .
if(args.length > @) ip = args[@]; & . ) . :
) ? ) 82 lblestado.setText("Estado: Comando enviado exitosamente.");

new RobotWIFICliente(ip); B

83}
AN SN | RS A
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- Programacion de la Clase Nueva llamada Wifi Cliente.
[J] *RobotWIFIClientejava &2 [J] RobotWiFIServidor,java 21127 public void keyPressed(KeyEvent e) {
84 public void desconectar(){ 113 enviarComando(e.getKeyCode());
85 try{ ;}ﬂ ; ) .
26 enviarComando(CERRAR) ; ﬂ};? publfc vn?d keyReleased(KeyEvent 2) {}
87 socket . close(); ¢+;o public void keyTyped(KeyEvent arg8) {}
88 btnconectar.setText("Conectar"); ;;?
89 lblestado.setText("Estado: Desconexiodn exitosa."); 18 i
90 conectado=Ffalse;
91 btnconectar.setText("Conectar"); [*] Problems §2 @ Javadoc [E, Declaration (& Console [T Properties ] EmorLog
92 btnconectar.removeKeylistener(this); 0 errors, 2 warnings, 0 others
93 J catch (EXCEptiD" EXC){ Description " Resource Path Location Type
94 lblestado.setText("Estado: Fallo en la desconexion."); » @& Wamings (2 items)
95 System.out.println("Error: " + exc);
96 }
97 1}
98
99= public veid actionPerformed(ActionEvent evt){

108 Object presionado=evt.getSource();
101 if(presionado==btnsalir){

182 System.exit(@);

103 1

104 if(presionado==btnconectar){

185 if(conectado==false){

) 106 conectar();
107 y
108 else if(conectado=true){
189 desconectar();

116 } }

LY <. |
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Ty Telecontrol WIFI del robot mévil EVIMEG mediante
@ ESPE

Ejecucion de los Programas.

Ejecucion del programa “Servidor”. Ejecucion del programa “Cliente”.
 clpse-workspace - controsrcRobobWFSenddorjava - Ecpse OE : ecips-workspace  conbolw st RobetWClesteo - Ecse OE
Fle Edt Source Refactor Nevigate Search Project IJOSEVY Run Window Help e bt Souce Refaor Noogate Seach Progt JWOSEVS Fun Window Help
AT MM B Wt LA 0 E X KRR AR R S RPN RS et ARt TR o T R
4 Packageboloer 5 of 1 RobotMFClite()  RopotWFCenteje () RobtFSenidorjoa 1 Acatgoe ) 1boRCeel)  deeClenenn ) ) RkolFSei
V1) controlf 1) 2 RobotWifiCliente ol 71 DRobetVifClente l
) B LEOSEVBEVRAM ] 3 RobothfSenidor “import java.i0.DatalnputStrean; MLISERERR ) Sttt | dmpont v, o, Datalutput]
) B RESytem Ly 7 4 RobotFClent import java.1o.I0Exception; ) MRSl m i 3 inport Java. do. 0Fuceptiof & 5 X

) s ) S RobotMFenidr import java.net.ServerSocket; ) B

1) obotWlete ! ingort Java.net Socket,

- . import java.net.Socket; 4y RobotWF imy' T T 3 | Coneclar | (21881002 |
1) RobetiSenidor. Hjtom) im:nri' %oin: harduane ; jﬂobot SG'MM.E ottt ) f ”’WI ].ava'a:'t' , L
‘ : = [ N AMAART JAVR AWT Avent *!
Runds ) T 1l Application At Shit Y N3 Rorncoler 0 S Durecon

it en fa |l Ju Unakglcion — ASORK) | ytag: espera
o Confuations. | 2L V3o
Orance Pt /
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ESPE CONCLUSIONES

INNOVACION PARA LA EXCELENCIA

- Se logro implementar el sistema de telecontrol mediante dispositivos android y computadores
tras haber recopilado informacion de libros, trabajos de titulacion, sitios web entre otros del
funcionamiento y las aplicaciones que se pueden realizar en el robot LEGO MINDSTORMS EV3.
-Utilicé el Software LEGO MINDSTORMS EV3 Home Edition que tiene un lenguaje de
programacion basado en LabVIEW ademas de un sistema de adquisicion de datos que permitid
realizar la programacion instintiva del robot usando la interfaz de programacion del software para
programar y ajustar los sensores (tactil ,infrarrojo, de color o luminosidad) ademas de los motores
del robot.

- Se desarrollé una aplicacion usando el entorno de desarrollo de software de App Inventor que
permite mover los motores del robot hacia adelante, atras, izquierda y derecha.

- Se ejecutaron diferentes tipos de pruebas de telecontrol usando el entorno de desarrollo de
software de App Inventor hasta crear una aplicacion que permitid manipular y controlar los
motores del robot.

- Se realizdé una interfaz de programacion de aplicacion (APIl) mediante el software leJOS EV3
mediante el acceso al control Wifi del robot tanto para la lectura y manipulacion de sus motores.

- Se desairrollaron pruebas de conexion inalambrica que permitieron comprobar el acceso remoto
Wifi del robot para el control de movimiento de sus motores.
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UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
INNOVACION PARA LA EXCELENCIA

- Instalar el software propio de LEGO en computadoras Yy dispositivos android ya que al
momento de la instalacion existen dos versiones de software (Home-Education), el mas
factible es el Education porgue posee de muchas mas herramientas que ayudan al desarrollo
de programas mas complejos.

- Con la ayuda del brick USB del blogue EV3 es posible aumentar los recursos de
procesamiento con un mejor MICRO, se recomendaria que este tenga mayor cantidad de
memoria, la cual ayudard mucho para aumentar la cantidad de 6rdenes de trabajo que
deba realizar el robot sin ninguna dificultad en actividades complejas.

- Las pruebas que se realizaron estuvieron fructiferas puesto que se obtuvo el kit del robot
en su version domeéstica #31313, y los estudiantes pueden realizar programas y controles
mas complejos ya sea bien por via inalambrica o alambrica..

- En vista de gue se utilizan motores y sensores que demandan gran cantidad de corriente
Se recomienda realizar las pruebas con las baterias recargadas al 100%.
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