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INTERFAZ DE USUARIO

BN python

Una interfaz de usuario es un medio a través del cual una persona puede contralar un software o
hardware especifico. Lo ideal es que las interfaces de usuario sean faciles de usar para que la
interaccion sea lo mas instintiva e intuitiva posible.
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Planificacion del Proyecto

2019-8 2019-9 2019-10
32 33 34 35 36 37 38 30 40 41 42 43
Proyecto | 2019 P royecto | 2019
Grupo 1 2019 < »Grupo 1 2019
Crear disefio base del robot"R.S.B.A" m MNew 100%
Configuracion basica del robot EV3 e Intalacién del SO ev3dev m MNew 100%

Buscar disefios de garra para el robot

Disenar la garra para el robot

Buscar disenos de rotacion para la garra del robot
Crear diseno del sistema de rotacion

Investigar la programacion para los movimientos basicos del robo
Programar los movimientos basicos del robot
Investigar la programacion para los movimientos de la garra del re
Programar los movimientos de la garra del robot
Investigar la programacion para la rotacion de la garra
Programar la rotacion de la garra

Realizar prugbas de funcionalidad 1 “parte

Calibrar los movimientos del robot 1 *parte

Redisenar el robot 1 *parte

Realizar el informe de formulacion del proyecto
Realizar la presentacion de la formulacion del proyecto
Investigar sobre la realizacion de una interfaz grafica
Desarrollar el codigo de la interfaz grafica

Realizar el disefo de la interfaz grafica

Realizar el informe del avance de proyecto

Realizar presentacion del avance de proyecto

Realizar pruebas de funcionalidad 2 “parte

Redisenar el robot 2 °parte

Calibrar los movimientos del robot 2 *parte

Realizar el video clip del robot

Realizar la wikipedia del proyecto

Realizar el manual de usuario

Realizar el informe final del proyecto

Realizar la presentacion del final del proyecto

e Mew 100%
e New| 100%
e MNew 100%
e Mew| 100%%
e MNew 100%
mmm Mew 100%

mm Mew|100%

mm Mew|100%

mm Mew|100%

mm Mew|100%
Mew 70%
Mew 70%
Mew 100%%
New 50%
New 30%
New 50%

New 50%
s New 0%
e Mew 0%
e Mew 0%

s New 095
s New 0%
e New 0%
e NMew 0%
e NMew 0%
s New 095
e Mew 0%
e Mew 0%




RIESGOS PROBABILIDAD DE NIVEL DE ACCION REMEDIAL
OCURRENCIA IMPACTO
Las piezas disponibles en el kit no seran 25% 4 Construir las piezas con una impresora 3D o
suficientes para el disefo. conseguirse las piezas con otro grupo.
La tarjeta SD se dafie. 60% 1 Comprar una nueva tarjeta SD.
Los programas se pierdan debido a un 60% 1 Crear respaldos en distintos pc de los
error en la tarjeta SD. integrantes del grupo.
Falta de experiencia programando en 80% 3 Apoyarse de videos y documentaciones en
Python. internet.
Un integrante del grupo se encuentre 40% 3 Suplir su falta con otro integrante del grupo.
indisponible.
El robot es desarmado por alguna causa 20% 2 Tener imégenes actualizadas del disefio del

externa.

robot para rearmarlo.
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Referencias

» Ayuda para programacion en Python:

http://www.mclibre.org/consultar/python/

» Codigo de las clases de los motores:

https://ev3dev-lang.readthedocs.io/projects/python-
ev3dev/en/stable/motors.html

» Idea de como realizar la garra del robot:
https://www.youtube.com/watch?v=nTLB9GWRyuo&t=216s



http://www.mclibre.org/consultar/python/
https://ev3dev-lang.readthedocs.io/projects/python-ev3dev/en/stable/motors.html
https://www.youtube.com/watch?v=nTLB9GWRyuo&t=216s

