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"Golfbot" es un proyecto que desafía a
participantes a desarrollar un software para
crear un robot. El objetivo es fomentar el
trabajo en equipo y el aprendizaje de
ingeniería a nivel principiante

 La meta concreta es la creación de un robot
utilizando Lego Mindstorms, combinando
elementos básicos de robótica, como la unión
de piezas y la programación interactiva de
acciones.

INTRODUCCIÓN AL
PROYECTO
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OBJETIVO
GENERAL Y ESPECÍFICOS 

Objetivo General
Construir y programar el

GolfBot

Objetivo Específico
Comunicarse

remotamente con el
Golfbot

Objetivo Específico
Implementar librerías

Objetivo Específico
Aplicar conocimientos

Objetivo Específico
Ensamblado de piezas



Carta Gantt



TABLA DE COSTOS
HARDWARE



TABLA DE COSTOS
DEL PERSONAL



TABLA DE COSTOS
DEL PERSONAL FINAL



TABLA DE COSTOS
FINAL DEL PROYECTO



Evolución del GolfBot





INTERFAZ
1.- Arriba
2.- Izquierda
3.- Abajo
4.- Derecha
5.- Palo hacia atrás
6.- Golpe fuerte del brazo
7.- Golpe suave del brazo 
8.- Conexión con el servidor
9.- Cierre de la Interfaz



Fundamento de Proyectiles
c.- y = y0 + v0y × t + ½ × a × t2 
d.- vy = v0 × sen(θ) - g × t
Los datos que se conocen son:
θ = 30°
g = 9.8 m/s2
x = 0.3 m || x0 = 0 m
y = 0.15 m || y0 = 0 m
v0 = ¿?     || t = ¿?
De v0 sacamos que:
v0x = v0*cos(45°) = v0 * √2/2
v0y = v0 * sen(45°) = v0 * √2/2
Por lo tanto se concluye que:
v0x = v0y 
De la ecuación ‘a’ se despeja v0:
x = x0 + v0x × t ⇒ v0 = 2x/t√2
Se reemplaza v0y en la ecuación ‘c’:
y = y0 + v0y × t + ½ × a × t2 ⇒ 0 = v0 * √2/2 * t - 4.9t2
Reemplazamos v0:
0 = (2x/t√2) * (√2/2) * t - 4.9t2
Al resolver tenemos que t ≈ 0.2474 segundos
Y se concluye que v0 ≈ 1.714 m/s



Servidor

Es el programa
encargado de realizar la
conexión mediante un
servidor creado por la

librería socket de
Python.

Bucle que recibe
instrucciones

Librerias Interfaz

Presenta una interfaz
gráfica desarrollada
mediante la librería
Tkinter de Python. 

Botones
Imágenes

Se definen las funciones
responsables de

interactuar con el robot

Acciones que se
llevaran a cabo



Servidor Libreria



Interfaz



Interfaz



Muestra del GolfBot



CONCLUSIÓN

El robot cumple con los objetivos iniciales y de planificación.
Se cumplió con la fecha límite.

Para concluir con nuestra presentación podemos afirmar que
este proyecto nos ha resultado de mucho apoyo para desarrollar
tanto habilidades individuales como grupales.


