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ANÁLISIS Y DISEÑO 



funcIonales
no funcIonales

El robot debe tener la capacidad de
moverse.
Los usuarios deben controlar el robot a
través de una interfaz gráfica en un
dispositivo técnico.
El robot debe poder golpear una
pelota.

REQUERIMIENTOS

La interfaz gráfica contendrá los
movimientos necesarios para  movilizar el
robot. Además de ser fácil de usar.
El robot debe ser construido con piezas del
kit Lego Mindstorm EV3 Education.
La estructura del robot debe ser estable .
El robot debe tener la habilidad de impactar
una pelota haciendo uso de formulas físicas.



ArquITEcTURACuerpo del robot.

 Programación



ConexIón del
Robot



Interfaz GrÁFICA

1. Flechas direccionales para
indicar las distintas

orientaciones del robot.

2. "Golpear", botón que
contiene un círculo rojo, el cual
activará la función de golpear

la pelota.

3. "Conectar",  botón que
contiene la “X”  que establece
la conexión entre el cliente y el

servidor en el EV3

4. Para finalizar la conexión, se
utiliza el botón que contiene un

triángulo verde.



04IMPLEMENTACIÓN
Formulas físicas
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Fundamentos del movImIento
parabólIco. 

g =9,8ms^2
DATOS:

∅=30°  
Yo = 0,9 m
Yf = 0 m
Xf = 0,39 m



El tiempo del lanzamiento del proyectil: 

Xf = Xo+  Vo cos θ t
0,39 = 0 +  Vo cos 30°  t
Vo = 0,39/Cos 30° * t 

Yf = Yo+ Vosen θ t + 1/2*(- g) t^2
0 = 0,9+ Vo sen 30° t - 4,9 t^2
0 = 0,9+(0,39/Cos 30° t )*(sen 30° t) - 4,9 t^2
0 = 0,9+0,39 tan  30°  - 4,9 t^2
4,9 t^2 = 1,1251
t^2 = 0,2296
t =  √0,2296  =  0,4791 (s)

El eje Y : 
Yf = Yo+ Voy t + 12(- g) t^2  
0 = 0,9+0,4791 Voy - 4,9 (0,4791)^2
0,2247  = 0,4791  Voy 
Voy  = 0,4690 (m/s)

El eje X : 
Xf = Xo+  Vox  t     
0,39 = 0+  0,4690 Vox   
Vox = 0,390,4690 
Vox = 0,93 (m/s)

Por lo tanto, al obtener las
velocidades en el plano X e Y,
podemos determinar la velocidad
inicial del proyectil:

    Vo = 0,39Cos 30° * 0,460
    Vo = 0,93 (m/s)



CódIgo
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server.py



Function.py



Interfaz



Interfaz
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EvolucIón
Modificaciones del prototipo



PROTOTIPO I
Inestabilidad en la estructura, además se dificultaba la conexión de los cables.



PROTOTIPO II
Modificación en el brazo, para mejor movimiento y se aplicó el refuerzo en la

estructura.
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Problemas y
solucIOnes



Problemas encontrados Soluciones

El robot, se encontraba descargado muchas veces. Cargarlo al principio de la sesión de clases

La inestabilidad del robot, hizo que se desarmara cada que se
ejecutaba.

Se modificaron las fuerzas del motor y se agregaron
piezas para reforzar.

Incongruencias en los tiempos de la carta gantt, con la realidad del
proyecto.

Se reajusto el tiempo, 

El uso de una librería errónea ( Pybrics) en la implementación de
los movimientos del robot “Pybrics” 

Se cambió de libreria, a la librería: Ev3dev2

Falta de conocimientos en el manejo de Visual Studio Code y
conocimiento en redes y conexiones.

Preguntar a personas que manejan más el tema y
aprender de forma autónoma en base a prueba y
error.



La versión finalizada del robot “Alligator 3000”
Las funciones de movimiento. 
Interfaz gráfica.
La creación del servidor.
Conexión vía remota.
La wiki del proyecto. 
Carta Gantt actualizada. 
Bitácoras, informes y presentaciones
concretadas.  

Estado actual:

06. RESULTADOS



CONCLUSIÓN



Gracias por su atenciónGracias por su atención


