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Introduccion

A continuacion se presentaran los
resultados finales del proceso llevado a
cabo en la asignatura de Proyecto I, asi
también nuestra vision al futuro
correspondiente a la implementacion del
robot.



Conocimientos
previos necesarios



Objetivos
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Construir una torreta capaz de expulsar objetos disparando a un
objetivo.

Construir la base del robot que servira para permitir el
desplazamiento de este.

Unir una estructura estable que conecte la base y la torreta del robot.
Crear una interfaz grafica en lenguaje Python que permita dirigir las
funciones del robot de forma remota.

Establecer una conexion SSH que permita ejecutar funciones
mediante una red wifi.

Implementar libreria EV3DEV 2 con funciones que otorgaran el
movimiento y la reproduccion del sonido en el robot.
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Programacian del robot
Investigar la codificacion de un programa para el robot.
Programacion de los movimientos del robot.
Conexion entre el equipo y el robot
Programa de disparo del robot

Armado del robot
Eleccion del diseno del robot
Armar torreta del robot
Armar base de la torreta

Presentacion Formulacion del Proyecto
Desarrollo del Informe de la Formulacian del Proyecio
Desarrollo de la Presentacion de la Formulacién del proyecto

Pruebas de funcionamiento
Prueba de funcién de motores
Prueba del funcionamiento de la Interfaz Grafica
Prueba de funcién del sensor
Prueba funcionamiento de la torreta

Presentacién Avance del Proyecto

Desarrollo del Informe de la Formulacién del Proyecto Il

Desarrollo de la Presentacion del Informe de Avance
Programacion de la interfaz grafica
Implementacidn de la interfaz grafica en el robot
Disefio de la interfaz grafica
Redaccion del Manual
Prasentacién e Informe Final del Proyecto
Desarrollo del Informe Final del Proyecto
Desarrollo de la Presentacion del Informe Final
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Primeras Versiones
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Estado Actual
del Proyecto
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Caodigo del
Programa




Trabajo a futuro
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Conclusiones

Se reforzo el trabajo en equipo, escuchando todas las ideas de
los integrantes para realizar el proyecto, y solucionar problemas
en conjunto.

Se permiti6 un mayor trabajo con el lenguaje de programacion
Python y la interfaz grafica tkinter.

Se aprendio a realizar distintos tipos de documentos con una
estructura especifica, como la carta Gantt, informes de avance y
el manual de usuario.

Este trabajo nos acerco a las actividades que realizaremos al
ejercer nuestra carrera, al tener que crear y seguir una
planificacion para cumplir plazos especificos, ademas de tener
gue lograr objetivos solicitados con relacion a la programacion del
robot y su documentacion.



