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Especificos

« Disenar una base al robot capaz
de moverse en todas direcciones.

e Programar una interfaz amigable.
e« Desarrollar programas efectivos

para los movimientos y fuerza del
robot.
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INTERFAZ O1. Botones de movimiento
del robot.

02. Angulo.

ff Control de Robot con Palo de Golf — L] X

1,

A

03. Reposicionar del palo.

Seleccionar Angulo 04. Golpe.
q @ 05. Desconectar.

y 06. Conectar.

e 2
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Costos de
Hardware




Planes a huiuro

Aumento de la precision: algoritmos de control mas
sofisticados.

Aumento de la potencia: motores mas potentes u optimizacion
de la trayectoria del golpe.

Mejora de la facilidad de uso: interfaz mas intuitiva o
simplificacion de los procedimientos de configuracion.




Una vez finalizado el proyecto del robot, podemos decir que
cumplimos con lo solicitado al principio de todo esto- El robot,
controlado a traves de una interfaz, es capaz de moverse y
golpear una pelota. Podriamos haber agregado mas funciones o
mejorar algunos aspectos del robot, pero en general estamos
satisfechos con el trabajo realizado y con el resultado final del
robot. Mejoramos nuestra capacidad de autoaprendizaje vy
salimos fortalecidos superando las dificultades que se
presentaron a lo largo de todo este tiempo.




Muchas
gracias!



