


INTRODUECCION

EL PROYECTO "PASCALITO" ESTA SIENDO DESARROLLADO
COMO PARTE DE LA ASIGNATURA PROYECTOS I, UTILIZANDO
COMPONENTES DEL LEGO EV3, ESTA PRESENTACION DEL

PROYECTO MUESTRA TODO LO ABORDADO DURANTE LAS
CLASES.

EL NOMBRE “PASCALITO" ESTA INSPIRADO EN LA PASCALINA,
FUE LA PRIMERA CALCULADORA QUE FUNCIONABA A BASE DE
RUEDAS Y ENGRANAUJES, INVENTADA EN 164 2.




OBJETIVOS

® OBJETIVOS ESPECIFICO

o ac

® OBJETIVOS GENERAL

»



Descripcion de roles

DESCRIPCION ASIGNACIONES

Programador(es) Encargado de crear, disefiar | - Ignacio Gallardo
y perfeccionar el cédigo con | - Esteban Gutierrez
el que funcionara el robot

Ensamblador(es) Encargado de armar el -Martin Salinas
robot de forma que funcione | -Denis Condor
optimamente y cumpla con | -Esteban Gutierrez
los objetivos sefalados. -Fernando Klinger

Escritor(es) Encargado de realizar las | -Martin Salinas
bitacoras e informes de -Denis Condon
avances del equipo -Esteban Gutierrez
-Fernando Klinger
-lgnacio Gallardo

Fotografo(s) Encargado de fotografiar y | -Fernando Klinger
grabar los avances del -lgnacio Gallardo

equipo.

Documentador(es) Encargado de ingresar los | - Denis Condon
avances realizados por el | - Esteban Guitierrez
equipo a la plataforma
‘Redmine”




Actividades




Actividad

Encargado de
bitacoras

Descripcion

Registro de todas las
actividades que se
desarrollan
semanalmente.

Responsable

Denis Condori

Involucrados

Martin Salinas
Ignacio Gallardo
Fernando Klinger
Esteban Gutiérrez

Videos y fotos

Registro visual de los
avances del proyecto.

Fernando Klinger

Ignacio Gallardo

Redaccion de Carta
Gantt

Planificacion de las
actividades a lo largo del
semestre.

Denis Condori

Martin Salinas
Ignacio Gallardo
Fernando Klinger
Esteban Gutiérrez

Se capturan y comparten
ideas e informacion del
proyecto.

Ignacio Gallardo

Esteban Gutiérrez

Organizacion

Designaciéon de la
actividad que estara
encargado cada
integrante.

Martin Salinas

Ignacio Gallardo




Actividad Descripcion Responsable Involucrados

Martin Salinas

SR EE IS Gl S Esteban Gutierrez Denis Condori

Contabilizar Piezas . .
contabilizaron las piezas.

Indagacion de ideas que se

Busqueda de Ideas
I podrian llevar a cabo

Fernando Klinger Martin Salinas

Denis CondoriMartin
Construccion del Robot | Armado de la base del robot. Esteban Gutierrez SalinasIgnacio
GallardoFernando Klinger

Instalacion de sistema

. Ignacio Gallardo
operativo

Subir y organizar documentos

. Denis Condori Esteban Gutiérrez
en Redmine

Administrar Redmine




Actividad

Informe I

Descripcion

Creacion de informe I

Responsable

Ignacio Gallardo

Involucrados

Fernando Klinger
Esteban Gutiérrez
Denis Condori
Martin Salinas

Estimacion de Costos

Calcular costo total del
proyecto

Martin Salinas

Denis Condori
Esteban Gutiérrez

Presentacionl

Creacion de Presentacion I

Denis Condori

Martin Salinas
Ignacio Gallardo
Fernando Klinger
Esteban Gutiérrez

Pruebas de Cddigo

Programacion del robot

Ignacio Gallardo

Fernando Klinger
Esteban Gutiérrez
Denis Condori
Martin Salinas




Carta Gantt

2022-9 2023-10 2023-11 2023-12
36| 37 38 35 | 40 41 | 42 43 | 44 45 46| 47 48 45 50 | 51| 52

“g PROYECTO 1 2023 .
g GRUPD 2 B 2023 e CRUPO 2 B 2023
|| Feature £26599; Desarrollo de disefio Mew ].DDEE'u
|| Feature #2700: contabilizar las piezas Meaw lI:II:IEIE‘u
k] Feature #3012: Desarrollo de armado Mew ].IIII:IEE‘u
h._] Feature #2705 Semana 1 Mew ].IIIIIIE,:‘u
Lo | Feature #2712: contabilizar las piezas dal.. | lew lIIIIIIE;"u
kil Feature #2713: Se realizé una reunién po.. | New lI:II:IEE‘u
h._] Feature #2706: Semana 2 Mew ].IIIIIIE,:‘u
Feature #2714: Se logrd formatear la 50 ... | New lIIIIIIEé‘u
Festure #2715: Desarrollo de disefio del E..| New lI:II:IEE‘u
Feature #2718: se inicio el armado del ro._. | New ].IIIIIIE,;‘u
Feature #2719: Instalacion de sistema op...| New lﬂEIE,é‘u
Festure #2723: Comunicacidn S5H entre e...| New lI:II:IEE‘u
Feature #2015: Se realizaron pruebas con...| New ].IIII:IE.;‘u
Feature #32018: Se realizdo una reunion po... | lew ].IIIIIIEé‘u
h,_] Feature #2402 Bitacoras B MNeaw ll:liﬂ':;‘i:
,,J Feature #2528 Bitacoras semana 2 MNeaw ].IIII:IE.;‘u
n..-J Feature #2617: Bitacora semana 4 & Mew lIIIilIIE-‘i:
h._] Feature #3013 Semana 3 - MNeaw lIIIII,;I%
Feature #3014: Pruebas de codigo Mew lI:II:IE.E‘u
Feature #32016: Armado del robot Mew ].IIIIIIEE‘u
Feature #2017 Se logrd que el robot se . Mew lIIIIIIEE‘u
Feature #2019 Se empezd a trabajar en ... | Naw lI:II:IE.E‘u

Feature #3020: Se realizdé una encuesta p... B new lIIII::iEl‘i:

B M A e E

Feature #2021 Se realizd una reunion po... B| new llilliil%

n

eature #3022 Semana 4 =y Nei.-'.r 100%,
Feature #3023: Prueba de conexion del s... | new ].EI:I'EIE’u
Feature #2024 Creacion de programa par... g MNew I.EEI'EI%
Feature #2026 Se termind la parte mavil ... B new lélIICIEfu
Feature #2Z023: Avance en Informe I v pre.. : NE'.":l’ L00%g
Feature #3028: se anadio el brazo con el . : NE'."il‘ LO0%,
Feature #2027 Creacion Logo del proyecto. B Nei.-'.r 100%
Feature #3029 Actualizacion de la wiki B Nei.-'.r 100%

B M M A e R & E

Feature #2030: Reunion en Discord v des_. B Nei.-'.r 100%g

h._] Feature #3031: Semana 5 “ Mew 100%
| Festure #320322: Actuslizacion de Informe I i I'ilew 100%
|| Feature #2033: Informe Final I y Presenta... E Mew 100%:
,,,.J Feature #2034: Avance wiki E Mew 100%

k] Feature #3035: se realizo una prueba de ... E Meaw 100%




Gestion de riesgos

Riesgos

Desarme por caida
del robot

Bateria descargada

Rotura de pieza por
caida del robot

Probabilidad de

: Nivel de impacto  Accion remedial
concurrencia

Volver a construir el robot,
de como estaba antes del
desarme o caida.

Cargar la bateria cada
semana.

Pedir o comprar una
nueva pieza, para
reemplazar la rota



Gestion de riesgos

Riesgos

Pérdida de pieza

Incapacidad o
inasistencia de un
integrante

Daino o pérdida de
tarjeta SD

Probabilidad de

: Nivel de impacto Accion remedial
concurrencia

Intentar encontrar la
pieza perdida, o
reemplazarla con una
nueva

Justificar la inasistencia
del integrante.

Comprar una nueva

tarjeta SD




Gestion de riesgos

Riesgos

Escasez de piezas

Mala estimacion del

tiempo

Reconstruccion del
robot

Probabilidad de

: Nivel de impacto Accion remedial
concurrencia

Comprar las piezas
necesarias

Reorganizarse como grupo

con el tiempo perdido y
restante

Implementar nuevas ideas




Planificacion de

recursos




- RECURSOS
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Costos de Recursos Materiales

Productos Cantidad Precio Categoria

meses)

A




Costos de Recursos Materiales

Productos

Gastos imprevistos

Cantidad

Precio

$2.000.000

Categoria

Empresa

Python

GRATIS

Software

Ev3dev

GRATIS

Software

Whatsapp

GRATIS

Software

Discord

GRATIS

Software

Visual Studio Code

GRATIS

Software

Linux (Debian)

GRATIS

So

Total

$4.268.142




Costos de Recursos Humanos

Valor horapor Sueldomensual
trabajador total

Encargado Personal Horas trabajadas

Sueldo total (4 meses)

Programador $10.031 $641.984 $2.567.936

Ensamblador $14.154 $1.358.784 $5.435.136

Jefe de grupo $12.508 $400.256 $1.601.024

Documentador $9.854 $630.656 $2.522.624

Organizador $8.800 $281.600 $1.126.400

Disefiador $5.538 $177.216 $708.864

Costo Total $13.961.984

Costo Total del
proyecto

$18.230.126




Avance del
proyecto







ETAPAS DEL PROYECTO

Pascalito
Actualmente

Primera idea d
el
armado Programacion
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ETAPAS DEL PROYECITO
PASCALITO EN ACCION




2%  CONCLUSION

[t
\ Yo

Como equipo, hemos logrado con éxito organizar y planificar cada etapa de
nuestro proyecto, que consiste en la creacion de un robot de mini golf. Hemos
distribuido responsabilidades, definido limites y restricciones, establecido
canales de comunicacion efectivos, evaluado posibles riesgos y meticulosamente
planificado cada paso, respetando los limites de tiempo establecidos. El resultado
es un proyecto que refleja nuestra capacidad para abordar desafios tecnoldogicos
con eficacia y creatividad, demostrando nuestra habilidad para trabajar juntos de
manera coordinada y eficiente.




MUCHAS GRACIAS

POR VER ESTA PRESENTACION




