
Alumnos:  Bruno Améstica
               Jorge Cáceres 
               Ignacio Garr ido 
               Katal ina Oviedo 
               Fernando Pizarro
Asignatura:  Proyecto I  
Profesor :  Humberto Urrutia

GOLFFENHEIMER



CONTENIDO
01
02
03
04
05

ANÁLISIS Y DISEÑO

IMPLEMENTACIÓN

RESULTADOS

CONCLUSIÓN

INTRODUCCIÓN



INTRODUCCIÓN



Objetivo General

OBJETIVOS
Objetivos Especificos

Configurar un robot uti l izando el  set LEGO
MINDSTORMS EV3,  que sea capaz de
golpear una pelota de golf  a través de una
interfaz gráf ica programada en Python que
permita controlar todas y cada una de las
acciones del  robot.

Diseñar software efectivo para el  control  del  robot.
Construir  un diseño de robot úti l ,  que cumpla con
lo requerido.
Real izar pruebas para evaluar el  funcionamiento y
el  rendimiento del  robot,  para identif icar y corregir
posibles errores o mejoras.
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Funcionales No Funcionales

REQUERIMIENTOS

El robot debe ser controlado mediante la
implementación de una interfaz gráf ica.
El  robot debe tener la capacidad de moverse.
El  robot debe tener la capacidad de golpear
una pelota de golf .

La elaboración del  código debe ser con el
lenguaje de programación Python.
La interfaz gráf ica debe contener los
movimientos del  robot 
El  robot debe ser construido con pieza de
legos kit  Mindstorm EV3 Education.
La estructura del  robot debe ser estable y
capaz de poder real izar todo t ipo de
movi l idad.



ARQUITECTURA
Cliente

Conexión Wifi

Servidor
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INTERFAZ GRÁFICA



IMPLEMENTACIÓN



FUNDAMENTOS DE PROYECTILES.
MOVIMIENTO DEL BRAZO DEL

ROBOT



MOVIMIENTO DE LA PELOTA





DESCRIPCIÓN DE LOS PROGRAMAS.

Servidor



DESCRIPCIÓN DE LOS PROGRAMAS.

Funciones



Interfaz

DESCRIPCIÓN DE LOS PROGRAMAS.







DIAGRAMAS

A Y D SON LOS MOTORES CONECTADOS AL PUERTO
OUTPUT_A Y OUTPUT_D RESPECTIVAMENTE.

C ES EL MOTOR CONECTADO AL PUERTO
OUTPUT_C.



RESULTADOS



01 02 03
ESTADO ACTUAL DEL PROYECTO





Problemas

PROBLEMAS ENCONTRADOS Y
SOLUCIÓN PROPUESTA

Soluciones

Se reinstaló el  SO EV3Dev para l impiar la cantidad
de archivos dentro del  bloque,  lo que provocaba el
problema.

1 .

Se hicieron modif icaciones al  código para que
fueran compatibles con nuestro diseño de robot.

2 .

Se rediseñó el  robot para que ocupara dos
motores grandes y uno mediano.

3.

Movimientos del  robot.1 .
B loque EV3 no detecta los motores2.
El  diseño del  robot contaba con más de cuatro
motores

3.
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