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Introducción



Jefe de Grupo Programador Ensamblador Diseñador Documentador

Encargado de
representar al equipo

de trabajo, de la
organización y de la
toma de decisiones.

Encargado de
desarrollar e

implementar el código
en Python logrando así

que el robot pueda
ejecutar las acciones

solicitadas.

Encargado de
diseñar y armar el

robot de tal manera
que pueda moverse

en todas las
direcciones y lance

un proyectil.

Encargado de la
estética de la interfaz

gráfica.

Encargado de realizar
los informes,

presentaciones,
bitácoras, video, manual

de usuario y wiki del
proyecto

Diego López
Diego López y

Sebastián Becerra
Gustavo Morales Diego López

Sergio Huanca,
Sebastián Becerra y

Bryan Vega

Asignación de roles



Objetivos

Diseñar y armar un robot con el kit
Lego Mindstorms EV3 que pueda
jugar golf, controlado a través de

una interfaz gráfica remota
usando Python.

Armar un prototipo funcional del robot que golpee una pelota y
llegue a un objetivo aproximado.
Estudiar módulo tkinter para escribir interfaz gráfica.
Estudiar módulo socket para establecer comunicación remota.
Aplicar conocimientos en mecánica clásica para predecir el tiro
de la pelota.
Gestionar tiempos de trabajo para maximizar tiempo.
Concretar el informe avance.
Efectuar presentación del informe avance.

OBJETIVOS ESPECIFICOS

Volver a la Agenda

OBJETIVO GENERAL



Wiki



Asignación 
de 

Tiempo



Estimación de Costos



Total Costo Total

Costo Hardware $1,640,656

Costo Software $0

Costo Empleados $5,901,750

Total (21 semanas) $7,542,406

Costos Totales



Análisis y Diseño



Arquitectura



Interfaz



Cliente



Funciones



Servidor



Funciones



Fundamentos a Proyectiles



Calculos



Calculos



ΔX = Vx*(Vy + √(Vy^2 - 2*G*ΔY))/G

Vi =  √(G*(ΔX)^2/(2*cos(θ)*(ΔX*sin(θ)-ΔY*cos(θ)))) 

Tv = (Vy+√(Vy^2-2*G*ΔY))/G Tv: Tiempo de vuelo que
toma llegar al Y final en la

caída

Distancia Recorrida

Vi = Velocidad inicial

Calculos



Evolución

TB1 TB2 TB3



Pruebas



Pruebas Realizadas Pruebas Resultados

En un primer momento realizamos el golpe de golf
con la pelota “base” la cual era bastante pesada

Al ser la pelota “base” bastante pesada, nos dimos cuenta
de que el movimiento parabólico no se llevaba a cabo en la
práctica por lo que necesitábamos una plataforma para la

pelota.

El segundo intento fue ya con la plataforma hecha,
la cual nos permite el movimiento parabólico pero

de una manera bastante mínima en la cual con
suerte se elevaba la pelota.

Al elevarse poco la pelota, nos dimos cuenta que
necesitábamos una pelota más ligera que la pelota “base”,
por lo que acudimos a una pelota más ligera en este caso

una pelota de ping pong.

Al cambiar la pelota por una de ping pong y utilizar
nuestra plataforma de lego, el movimiento

parabólico fue completamente exitoso en la
práctica

Ajustando las distintas potencias del brazo logramos hacer
el tiro parabólico de golf solicitado, esta vez ya mucho más
perfeccionado y controlado que en los intentos anteriores.



     Manual de Usuario



Conclusión


