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INTRODUCCIÓN 



La misión primordial consiste en la concepción y
manufactura de un robot EV3, dotado con la

capacidad de golpear una pelota mediante una
interfaz gráfica meticulosamente confeccionada a

través del lenguaje de programación Python.

OBJETIVOS



03. RESTRICCIONES

02. Entregables

Para realizar la conexión del robot con el
ordenador es necesaria una red wifi
estable.
El producto del robot no será más que un
prototipo requerimientos del proyecto.
El robot debe moverse y golpear una
pelota.

Manual de usuario
Documentación subida a Redmine:

             ⎼ Wiki
             ⎼ Bitácoras
             ⎼ Carta Gantt
             ⎼ Informes
             ⎼ Presentaciones

Robot “Alligator 3000”: El robot armado y
funcional.



Jefe de grupo
          Involucrado:

Programación y  
diseño.

Ensamblador
    

Documentador
          Involucrado:

Ensamblador.

Programador
          Involucrado:

Documentador.

Diseñador
          Involucrado:

Programación y
documentación.

04.



05.
carta
gantt



06.

Costos de hardware y software



Integrante
Valor por
hora

Horas
Trabajadas

Valor total

Angie
Martinez

$10,000 53 $530,000

Bastian Sucso $11,000 52,75 $580,250

Brian Lopez $12,000 60,3 $723,600

Polette Montt $10,000 50,75 $507,500

Karel Mamani $10,000 50,75 $507,500

Nombre Costo total

Costos de Software y Hardware $3.343.695

Costos de Gestión $2,848,850

Costo total proyecto $6,192,545

Costos de gestión: Costos totales:: 



07. ANÁLISIS Y DISEÑO

REQUERIMIENTOS
FUNCIONALES:

REQUERIMIENTOS NO
FUNCIONALES:

El robot debe tener la capacidad de moverse.
Los usuarios controlan el robot a través de una
interfaz gráfica.
El robot golpea una pelota.
Se espera que el robot exhiba la habilidad de
impactar una pelota.

Los movimientos del robot se logran mediante la
interfaz gráfica.
Los movimientos y la interfaz gráfica es
programada en Python.
La simulación del Swing de golf se realiza
mediante el uso de las piezas del LEGO EV3.



ArquITEcTURACuerpo del robot.

 Programación



ConexIón
del

Robot

Robot

Interfaz

SevidorUsuario

Wifi1
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04IMPLEMENTACIÓN
Formulas físicas
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Fundamentos del movImIento
parabólIco y de Velocidad Tangencial. 

Datos  ángulo 0°:

3 posibles situaciones a suceder, de acuerdo a 3 tipos de ángulos de inclinación del brazo mecánico (0°, 45° y 90°)

X0=0 m
 Y0=0,22 m 
 Xf= 0,56 m

 Yf=0 m
t = 0,5 s

Datos  ángulo 45°: Datos  ángulo 90°:

X0=0 m
 Y0=0,22 m 
 Xf= 0,71 m

 Yf=0 m
t = 0,6 s

X0=0 m
 Y0=0,22 m 
 Xf= 0,76 m

 Yf=0 m
t = 0,65 s



Velocidad Tangencial para el ángulo de
inclinación del brazo en  0°:
Fórmula:
 vt = r  ⋅ ω

Datos:
r = 0,134 m 
ω = 160 RPM = 16,8 rad/s Resultado:

vt = 2,25 (m/s)

Calcular el ángulo de inclinación con el
brazo en  inclinación en 0°

Fórmula: 
Xf=X0+  V0 cos θ t

Datos:
Xf = 0,56 m
X0 = 0 m
 V0 = vt = 2,25 m/s
t = 0,5 s

Resultado:
θ = 60,26°

Sacar la velocidad inicial del brazo con
inclinación

Con 45°: 

Fórmula: 
Xf=X0+  V0 cos θ t

Resultado: 
V0 = 2,37 m/s

Con 90°: 
Resultado: 
V0 = 2,39 m/s



CódIgo
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Server    



Funciones



Interfaz



Interfaz



Interfaz
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ROBOT FINALIZADO

Modificaciones del prototipo



PROTOTIPO I
Inestabilidad en la estructura, además se dificultaba la conexión de los cables.



PROTOTIPO FINAL
Modificación en el brazo para mejor movimiento, se aplicó el refuerzo en la estructura. En lo estético se trato de

reflejar a un cocodrilo.



11
Problemas y
solucIOnes



Problemas encontrados Soluciones

El robot, se encontraba descargado muchas veces. Cargarlo al principio de la sesión de clases

La inestabilidad del robot.
Se modificaron las fuerzas del motor y se agregaron
piezas para reforzar.   

Incongruencias en los tiempos de la carta gantt, con la realidad
del proyecto.

Se reajustó el tiempo teniendo en cuenta las horas
trabajadas en clases, autónomas y los días feriados.

El uso de una librería errónea ( Pybrics) en la implementación de
los movimientos del robot  “Pybrics” 

Se cambió de libreria, a la librería: Ev3dev2

Falta de conocimientos en el manejo de Visual Studio Code y
conocimiento en redes y conexiones.

Preguntar a personas que manejan más el tema y
aprender de forma autónoma en base a prueba y
error.



12. RESULTADOS

La versión finalizada del robot “Alligator 3000”
Las funciones de movimiento. 
Interfaz gráfica, se realizó mediante el uso de la librería “Tkinter”.
La instauración del servidor involucró el empleo de la biblioteca de Python llamada
"Socket".  Este servidor está implementado en el entorno EV3DEV bajo el nombre de
Server.py. Actualmente, se ha concluido su desarrollo y se encuentra plenamente
operativo.
La conexión vía remota. 
La wiki del proyecto. 
Carta Gantt actualizada. 
Bitácoras, informes y presentaciones concretadas.  



https://docs.google.com/document/d/1qzmGJ9ksB4Eqg6leiUnEjzP_9wN5p84X0KzQwG1FMZU/edit
1. Descripción del Producto 
2. Instalación del Producto 

2.1 Requerimientos 
2.2 Procedimiento de Instalación

3. Uso del producto 
3.1 Conexión de la dirección del IP 

3.2 Estructura 
3.3 Movimiento del robot 

3.4 Control del ángulo 
4. Posibles preguntas frecuentes. 

5. Precauciones 
 

MANUAL DE USUARIO



Interfaz GrÁFICA
1. Flechas direccionales para
indicar las distintas
orientaciones del robot.

2. "Golpear",  el cual activará la
función de golpear la pelota.

3. En la barra desplegable, se
modifican los valores del
ángulo que se utilizaran para
posicionar el brazo al golpear.
 

4. El botón “Ángulo” se
ajusta con alguno de los 2

valores para seleccionar (45°
o 90°)

5. El botón “Start”,
se usa para establecer la

conexión entre el cliente y el
servidor en el EV3



Interfaz GrÁFICA

6. Al presionar el botón
“Start” se abre una

pestaña que contiene
opciones para poder  
permitir al usuario

vincularse mediante la
dirección IP del servidor.

8. Haz clic en el botón de
"Aplicar" para establecer la

conexión.

7. Ingresa la dirección IP en
el campo correspondiente.



ConclusIÓN



Gracias por su atenciónGracias por su atención


