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REQUERIMIENTOS
Funcionales No funcionales

Crear un servidor para poder
comunicarse con el cliente.

Mediante una interfaz gráfica
moverse por los ejes (x,y) y también
golpear la pelota con cierta
intensidad para la simulación del
palo de golf.

Mecánicos: Mantener la estabilidad en
todo momento al hacer que el robot
cumpla sus funciones. 

Software: El robot debe estar construido
únicamente por las piezas del set LEGO
MINDSTORMS EV3. La interfaz gráfica
deberá ser escrita con el lenguaje de
programación Python y utilizando Tkinter.
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Botón que controla el movimiento
hacia adelante del robot.

Botón que controla el movimiento
hacia atrás del robot.
Botón que controla el giro hacia la
izquierda del robot.
Botón que controla el giro hacia la
derecha del robot.

Botón que controla el disparo de la
pelota de golf.



FUNDAMENTOS DE PROYECTIL

• “Robot Golf” consta de 2 golpes distintos,
un golpe suave cuyo movimiento de la pelota
forma un movimiento rectilíneo uniforme
(MRU).

• También cuenta con otro golpe más fuerte
cuyo movimiento de la pelota corresponderá
a una parábola, generando un movimiento
rectilíneo uniforme acelerado en el eje ‘y’.



FUNDAMENTOS DE PROYECTIL
Movimiento rectilíneo uniforme (MRU): 

Movimiento rectilíneo uniforme acelerado (MRUA): 
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DESCRIPCIÓN DEL PROGRAMA
SERVIDOR



DESCRIPCIÓN DEL PROGRAMA
FUNCIONES



DESCRIPCIÓN DEL PROGRAMA
INTERFAZ



CARTA GANTT



ESTADO ACTUAL
• El robot ev3  “robot golf“ en el apartado de construcción se
encuentra finalizado en su totalidad.  
• En cuestión de función de movimiento el robot ya cuenta con la
capacidad de avanzar, retroceder ,   girar de izquierda a
derecha y el palo de golf ya es completamente funcional. 
• Carta Gantt actualizada. 
• Bitácoras e informe al día.
• Wiki del proyecto aún en desarrollo, faltando por implementar
evolución del proyecto entre otros detalles.
• Funcionamiento de la interfaz y diseño de la misma aún en
desarrollo.
• Conexión entre el servidor y la interfaz aún en desarrollo.
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3.- Formateo de la tarjeta SD y re-instalación de
sistema operativo ev3dev.

PROBLEMA SOLUCIÓN
1.- Inestabilidad del brazo del robot, el movimiento
que produce el motor del brazo provoca que el
brazo entero del robot tienda a moverse en exceso.

1.- Reconstruir y añadir soportes al motor del
brazo para evitar inestabilidad y un posible
desacoplamiento del brazo.

2.- Problemas de conexión wifi debido a la
cantidad de personas conectados a la misma red. 

3.- Fallos en la inicialización del robot,
posiblemente debido a archivos corruptos.

2.- Usar una red WIFI local desde nuestros
celulares. 

4.- Fallos a la hora de golpear la pelota de ping-
pong debido a la mala estructura del brazo del
robot.

4.- Re-diseño del brazo del robot, aumentando su
alcance y grosor, de esta forma puede alcanzar a la
pelota de ping-pong sin problemas.
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