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1. Descripciéon

Este proyecto consta en el desarrollo de un cliente gréfico el cual que se
pueda comunicar con el software principal por medio de red y asi apagar y
encender partes del robot humanoide.

2. Objetivo General

Desarrollar una interfaz grafica para el cliente de Yarp del software que
permita encender y apagar hasta 8 dispositivos por red utilizando una caja
de relay Ethernet.

3. Objetivos Especificos

Desarrollar el software del cliente de Yarp el cual pueda comunicarse
con el software. Desarrollar una interfaz grafica para este cliente de Yarp
utilizando sus librerias de Yarp o Python segtin lo que se determine mejor
para el proyecto.

4. Justificacion

En el desarrollo de un robot humanoide siempre es importante el poder en
cualquier momento deshabilitar alguna de sus partes ya sea en caso de algin
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accidente, seguridad o simplemente para mantenimiento parcial del mismo y
no dejar fuera de servicio por completo al robot.

Asi mismo es primordial tener una forma de poder ver el estado de los
relays en tiempo real pues en caso de alguna falla se tendria la informacion
de inmediato y se podria trabajar en ello.

5. Metodologia

Primero se investigo a fondo la libreria de Yarp para crear este cliente
y se realizaron pruebas para determinar el buen funcionamiento con nuestro
programa principal. Después de investigar librerias de Python como easyGui,
TKlnter y algunas directamente de Yarp se establecié que la mejor opcién
fue utilizar kivy la cual es de python, muy completa para lo que se quiere y
aparte vista en clase.

6. Marco Tedrico

Se utilizaron diferentes librerias en la programacion del cliente tanto para
su parte solamente por consola como para la parte de la interfaz grafica.

6.1. Yarp

Libreria enfocada en la robdtica, permite crear sistemas de control para
los robots y permite la comunicacién peer-to-peer. En esta caso la utilizamos
para generar la comunicacion entre el cliente y el programa principal de
encendido de los relays. Para realizar pruebas se emula una red de yarp
creando un server local, como se puede ver a continuacion.

6.2. Kivy

Libreria de python para el desarrollo de aplicaciones que involucren inter-
faz grafica. Se utilizo en el desarrollo de la parte grafica del cliente de yarp,en
los botones, en las etiquetas, en la ventana que se despliega. Ademas se hi-
zo uso de una particularidad de kivy la cual nos permite asignar eventos a
ciertas interacciones, como por ejemplo en los botones, tienen un estado y al
ser oprimidos cambian a otro estado el cual realiza un evento, es decir llama
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ith -
port database: :memory:

ion database: :memory:
default
160600
root active at tcp://192.168.1.10:10000

r 10" 10008
s /root" ips .1" "192.168.1.168" "192.168
+ set "/root" pr 5
* register fallback mcas .2.1.1" 10600

Figura 1: Yarp Server

alguna funcién que realice alguna tarea, en nuestro caso envia los comandos
para encender, apagar los relays. Funciones de kivy:

1. Layout
2. Labels
3. ToggleButtons down/normal

4. Events

control_Mannager x

Relayl ON/OFF
Relay2 ON/OFF
Relay3 ON/OFF
Relay4 ON/OFF

Relay5 ON/OFF

Relay6 ON/OFF

Relay7 ON/OFF

Relay8 ON/OFF

All Relays ON/OFF

Figura 2: Interfaz Grafica
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6.3. Optparse

Libreria de python que se utilizo para enviar los comandos desde la in-
terfaz por medio de la consola al software principal. Se utilizé para enviar
los comandos para encender o apagar cualquiera de los relays. Estos son los
comandos a utilizar desde la consola:

1. — — help
2. —r < numeroderelay >

3. ——on

4. — —off

=ipl
1.10:10006
t tc . 1.10:10007
d_out to /power/cmd using tcp
input from us to /power_client/status_in using tcp
y on 1
g input from /power/status to /power c
output from /power_client/cmd_out t
cu

nd using tcp
us_in using tcp

input from /power/ s to /power_client/status_in
put from /power client/cmd out to /power/cmd
cuments/ejemploss []

Figura 3: Cliente consola

7. Desarrollo del Cliente

El cédigo quedd como se muestra a continuacion, una clase RelayButton
que es la encargada de crear lo que son todas las etiquetas y botones en kivy
asi mismo realiza los llamados a los eventos segin el estado de los botones,
una clase MainScreen que permite que se inicie el llamado a la pantalla que
despliega la informacién y se hagan los llamados a las clase RelayButton y
por ultimo una clase para inicializar el programa de kivy.
#!/usr/bin/python
from yarp import BufferedPortBottle as buffport
from yarp import Value
import yarp
from optparse import OptionParser
from kivy.app import App
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from kivy.uix.button import Button

from kivy.uix.gridlayout import GridLayout
from kivy.uix.label import Label

from kivy.lang import Builder

from kivy.uix.togglebutton import ToggleButton

class RelayButton (ToggleButton):
def __init__(self, relay_num=0, sxxkwargs):
super (RelayButton, self).__init__(xxkwargs)
self.text="ON/OFF’

self.relay_num=relay_num

def on_state(self , widget, value):

if value "down ’:
print ’Relay._on’, str(self.relay_-num)
bottle=client_port_out.prepare()
bottle.clear ()
bottle.addInt (int(self.relay_num))
client_port_out.write ()

else:
off_select= 10
all_relay_select=1
print ’Relay OFF’  str(self.relay_-num+off_select)
bottle=client_port_out .prepare()
bottle.clear ()
if int(self.relay.num) < 9:
bottle.addInt (int(self.relay num)+off_select)
else:
bottle.addInt (int(self.relay_num )+
all_relay_select)
client_port_out.write ()

class MainScreen (GridLayout) :
def __init__(self, xxkwargs):
super (MainScreen , self). __init__(xxkwargs)

self.cols=2

relay_buttons=[RelayButton(relay_ num=(i+1)) for i in
xrange (9) |
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relay_labels=[Label (text="Relay +str(i+1)) for i in
xrange (9) ]

relay_labels|[—1].text="All_Relays’

[(self.add-widget(pair[0]),self.add_widget (pair[1])) for
pair in zip(relay_labels ,relay_buttons)]

class control_Mannager (App):
def build (self):
return MainScreen ()

if __name__ =— 7 __main__":

yarp.Network. init ()
client_port_out = buffport ()
client_port_out .open(”/power_client /cmd_out”)

client_port_-in = buffport ()
client_port_in.open(”/power_client/status_in”)

yarp . Network. connect (” /power_client /cmd_out” ,” /power /cmd”)

TR

yarp.Network . connect (" /power/status” ,” /power_client /
status_in”)

control_Mannager () .run ()

8. Concluciones

Se logroé configuarar los dispositivos de KM tronic en la primera parte del
proyecto y concluir con el software que envié los comandos necesarios para
encender o apagar los relays. Se logro programar un cliente tanto de consola
como grafico con conexiéon de yarp al software principal. Con todo lo anterior
unificado el control de energia por medio de red para el robot humanoide
enciende y apaga cada relay por separado y ademés de ello también tiene
como opcién apagar o encender todos los relay al mismo tiempo. De igual
forma brinda con el software principal el estatus de cada relay en tiempo real
por ende muestra cambios de igual forma.
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9. Github

En el github mostrado a continuacion se puede encontrar todo el codigo
tanto el programa principal como el cliente de consola y la interfaz grafica.
https://github.com/rkrdogp/Control Inteligente

rkrdogp Create Interface_gui a377ash 9 minutes

1 contributor

99 lines (66 sloc) 2.76 KB Raw Blame History #

Figura 4: Proyecto en Github
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