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EVOLUCIÓN
K.1

No puede desplazarse.
El palo de golf era inestable.



EVOLUCIÓN
K.2

Se le agrego movilidad.
El palo de golf sigue siendo inestable.



EVOLUCIÓN
K.3

El palo de golf sigue siendo inestable.
Se le agrego cosas innesesarias, pero
contribuian a su aspecto.



EVOLUCIÓN
K.4

El palo de golf es estable, se reforzó.
Se le retiró todo lo innecesario.
El palo de golf era demasiado pequeño.
Se le agrego una base para la pelota.



EVOLUCIÓN
FINAL

K.5

Se alargó el palo porque estaba muy
corto.
Se reforzó la estructura que sostiene al
motor unido al palo.



REQUERIMIENTOS
NO FUNCIONALESFUNCIONALES

El robot podrá hacer diferentes funciones,
siendo controlado por una interfaz gráfica.

El robot tiene la función de avanzar,
retroceder, girar hacia la derecha e
izquierda.

El robot tiene la función de golpear una
pelota de golf.

Cada movimiento del robot se
realizará en un tiempo y velocidad
estimados.

El diseño del robot debe ser estable y
eficiente.

Se utilizara kit Lego Mindstorm EV3
Education en la construcción.

El lenguaje de programación para
hacer este proyecto es Python. 

El robot será manejado por un
sistema operativo de Linux.



ARQUITECTURA



01. Botones de   movimiento
del robot.

02. Ángulo.

03. Reposicionar del palo.

04. Golpe

05. Desconectar.

INTERFAZ



Fundamentos de
proyectil

Calcular  Vo y t conociendo que la aceleración de gravedad es igual 9.8 m/s , y los
siguiente datos: 

θ = 60
X = 0.5 m
Xo= 0 m
Y = 0 m

Yo= 0.11 m
Vo= ?
t = ?
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Descripcion de programas



Interfaz



Interfaz



Interfaz



Servidor



Servidor



Servidor



Ensamblaje básico.
completamente implementado.

Programación avanzada.

Conexión al robot.

Carta Gantt.

Redmine wiki

Bitácoras semanales

Estado Actual



Problemas encontrados Soluciones

Fallas en la comunicación con el robot debido a una
conexión a internet débil en ciertas circunstancias

Para probar el robot, se recomienda hacerlo en
momentos en los que no haya otros grupos
conectados a la misma red inalámbrica. Si esto no
es posible, se debe generar una conexión con un
dispositivo móvil.

Inestabilidad a la hora de golpear la pelota debido al
diseño mal balanceado el robot se balancea hacia
un lado en específico

Rediseño de la estructura del robot ,agregando un
contra peso en el lado opuesto

Problemas y soluciones



Problemas encontrados Soluciones

Fallas a la hora de golpear , la
estructura para golpear una pelota no

se posiciona de manera correcta
provocando tiros en posiciones

aleatorias

Crear funciones en el programa que nos permita
dirigir el palo a voluntad.

Fallas del robot a la hora de girar hacia los lados,
provocando saltos innecesarios a la hora de girar,
pudiendo provocar el desgaste del motor

Usar 2 motores, uno que avanza hacia adelante y
otro hacia atrás, para que este pueda girar sin
complicaciones.

Problemas y soluciones



Conclusión
Durante el desarrollo de este proyecto se pudieron apreciar
dificultades, principalmente en la arquitectura del robot, debido
a que antes de llegar a construir el modelo que se tiene
actualmente se armó un modelo distinto estéticamente.
Actualmente se cuenta con un diseño estable, en el cual el
usuario puede controlar sus movimientos a través de una
interfaz.

Por otro lado, debido a los inconvenientes que se han
presentado, como la salida de uno de los integrantes de equipo,
se han reasignado las tareas a cada uno de los integrantes para
poder sobrellevar la situación y reforzar la organización del
equipo.



¡Muchas
gracias!


