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En esta fase intermedia de nuestro proyecto, nos complace
presentarles los notables avances y mejoras realizadas en
nuestro robot "Pascalito". A lo largo de este período, hemos
trabajado en la optimización de sus requerimientos, la
refinación de su arquitectura, la interfaz y el código del robot.
Además, compartiremos las evoluciones significativas
experimentadas por el robot y proporcionaremos una visión
detallada del estado actual del proyecto. 

INTRODUCCIÓNINTRODUCCIÓN



Objetivos GeneralObjetivos General

Objetivos EspecíficosObjetivos Específicos

OBJETIVOSOBJETIVOS  

Diseñar y construir un robot utilizando el kit
de Lego Mindstorms EV3 con la capacidad de
desplazarse y golpear una pelota, imitando
las acciones de un jugador de golf. Este robot
será controlado por un usuario.

Crear un servidor que permita la conexión del 
cliente con el robot.
Aplicar la teoría física del tiro parabólico.

Crear una interfaz eficiente y amigable con 
el usuario.



ETAPAS DEL PROYECTOETAPAS DEL PROYECTO

Primera Etapa Segunda Etapa
Estado Actual



REASIGNACIÓN DE ROLES

Programador - Denis Condori

Ensamblador -Fernando Klinger

Documentador -Ignacio Gallardo

Diseñador -Esteban Gutierrez

Jefe de Grupo -Martin Salinas

Programador(es)
-Ignacio Gallardo
-Esteban Gutierrez

Ensamblador -Martin Salinas

Documentador
-Fernando Klinger

Diseñador  -Denis Condori

Jefe de Grupo -Ignacio Gallardo

ASIGNACIÓN DE ROLES ANTERIORES ASIGNACIÓN DE ROLES ACTUAL



CARTA GANTT 



REQUERIMIENTOS FUNCIONALES

El robot tiene que tener la capacidad de golpear una pelota con una
estructura que imita a un palo.
Debe tener la capacidad de moverse en todas las direcciones de
manera fluida.
La operación del robot estará bajo el control directo del usuario a
través de un programa dedicado.
Se requiere un servidor capaz de comunicar al programa con el
usuario.



REQUERIMIENTOS NO FUNCIONALES

La programación del software debe llevarse a cabo en el lenguaje
Python y en el entorno del sistema operativo Linux

La interfaz debe ser eficiente y amigable con el usuario.



ARQUITECTURA



SERVIDOR

Librerías

Establecemos los puertos de los actuadores



SERVIDOR

Iniciando el servidor usando la librería socket



SERVIDOR
Bucle de funcionamiento de Pascalito



INTERFAZ



INTERFAZ
Librerías

Creamos la ventana



INTERFAZ

Conexiones



INTERFAZ

Controles de movimiento



INTERFAZ

Controles de disparo y ángulo



INTERFAZ

Boton detener



FUNCIONES CLIENTE

Función movimiento



FUNCIONES CLIENTE

Función de conexión



FUNCIONES CLIENTE
Función movimiento



DIAGRAMAS

Movimiento



DIAGRAMAS

Brazo



FÍSICA DETRAS DEL GOLPE DE GOLF

Leyes de Newton

Movimiento parabólico

Fuerza de roce



LEYES DE NEWTON

Primera ley de Newton (Ley de inercia)



LEYES DE NEWTON

Segunda ley de Newton (Fuerza y aceleración)



LEYES DE NEWTON

Tercera ley de Newton (Acción y reacción)



TEORÍA SOBRE EL TIRO DE PROYECTILES



TEORÍA SOBRE EL TIRO DE PROYECTILES

Movimiento en X Movimiento en Y



FUERZA DE ROCE



Estado actual del proyecto

Estructura1.
Movimiento2.

Interfaz gráfica3.
Servidor4.

Conexión remota5.





Problemas y soluciones 



CONCLUSIÓNCONCLUSIÓN

En esta segunda fase de nuestro robot "Pascalito", enfrentamos desafíos
que nos llevaron a reconstruir el robot en dos ocasiones debido a
inconvenientes relacionados con su funcionalidad, por ejemplo errores en
las piezas y problemas de equilibrio. A pesar de estos contratiempos,
nuestro equipo demostró su capacidad para superar obstáculos y
aprender de nuestras experiencias. Logramos superar los problemas
encontrados y estamos cerca de finalizar con éxito nuestro proyecto. Este
proceso nos ha permitido fortalecer nuestras habilidades individuales y
colectivas, destacando nuestra determinación para alcanzar nuestros
objetivos a pesar de los contratiempos iniciales.
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