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Fecha Version Descripcion Autor(es)
18/08/2023 1.0 Concepcion del Tihare Cabello
Documento
23/08/2023 1.1 Recopilacion de Datos Melisa Huanca
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02/08/2023 1.2 Versién Preliminar del Melisa Huanca
Formato
14/08/2023 1.3 Revision y Finalizacion Melisa Huanca
del Informe Tihare Cabello
Liliana Galvez
Cristian Huanca
Byron Santibafez
28/10/2023 2.0 Revision y analisis del Cristian Huanca
informe anterior
13/11/2023 2.1 Creacion del informe |l Cristian Huanca
25/11/2023 2.2 Formato del informe |l Cristian Huanca
Melisa Huanca
08/01/2024 3.0 Incorporaciones al Cristian Huanca
Informe Final Melisa Huanca
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1. Panel General

1.1. Introduccidén

El presente proyecto se centra en la estructura organizativa empleada para alcanzar
objetivos académicos de manera colaborativa, proporcionando a los estudiantes una valiosa
experiencia en el campo de la ingenieria. Para este fin, se hizo uso del set educativo de LEGO
Mindstorms Education EV3 para desarrollar un robot con la capacidad de simular un
lanzamiento de golf y desplazarse mediante algoritmos interactivos personalizados.

Este informe detalla exhaustivamente la dinamica de equipo, describiendo el enfoque
adoptado y las estrategias planificadas para lograr los objetivos establecidos. A medida que
fue avanzando el proyecto, se llegé a un modelo del robot que cumplia con los objetivos,
dando paso asi al desarrollo de la implementacion de una interfaz que se conecta mediante
un servidor al robot. Este paso permitid realizar un andlisis detallado del lanzamiento
parabdlico, lo que cumplié con los requisitos propuestos.

A lo largo de las siguientes secciones, se analizara en profundidad cada fase del proyecto,
desde el disefio y la implementacion del robot hasta la realizacion del analisis del lanzamiento
parabdlico, subrayando los métodos, herramientas y resultados obtenidos en cada etapa.

1.2. Objetivos

1.2.1. Objetivo General

Desarrollar un robot EV3 capaz de desplazarse y simular un lanzamiento de golf
mediante una interfaz grafica programada en Python.

1.2.2. Objetivos Especificos
o Experimentar con el Set de Lego Mindstorms Ev3 para construir el robot.
o Ensamblar un modelo con estabilidad, movilidad y un mecanismo para realizar el
lanzamiento.
o Estudiar el sistema operativo Linux y la libreria de Python EV3, investigando e
implementando la instalacion de ev3dev.

o Estudiar la libreria Tkinter para disefiar una interfaz grafica amigable para el usuario
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1.3. Restricciones

Se debe programar exclusivamente en Python.

Se debe utilizar el sistema operativo Linux.

Plan de Proyecto

Solo se permite el uso de la plataforma Redmine para documentos y seguimiento del

proyecto.

Obligatorio utilizar el Set de Lego Mindstorms EV3.
Restriccion de tiempo asignado al proyecto.
El equipo esté limitado a un maximo de 5 integrantes.

Disponibilidad necesaria del robot para codificacion y pruebas.

El robot debe ser capaz de realizar un golpe que genere un angulo al momento del

disparo.

1.4. Entregables

O

Informes del proyecto:
o Formulacion del proyecto.
o Avance del proyecto.

o Informe final del proyecto.

Presentaciones del proyecto:
o Formulacion del proyecto.

o Avance del proyecto.

o Presentacion final del proyecto.

Bitacoras

Carta Gantt

Wiki

Manual de usuario

Interfaz

Robot
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2. Organizacion del Personal

La coordinacion dentro de un equipo resulta fundamental para avanzar en cualquier
proyecto; por ende, es crucial distribuir las responsabilidades de manera efectiva para
alcanzar con éxito los objetivos planteados.

2.1. Descripcion de los Roles
Jefe de proyecto: Representante del equipo, supervisa y organiza el progreso del proyecto.

Ensamblador: Encargado del montaje y el armado de las piezas, monitorea el cumplimiento
de las funcionalidades del robot, en conjunto con el programador.

Programador: Encargado del area de la codificacion y funcionamiento del robot, en
colaboracion del ensamblador.

Documentador: Encargado de registrar el avance del proyecto, junto con la redaccion de los
informes.

Disefiador: Encargado de la creacién del logotipo, la interfaz grafica y presentaciones del
proyecto.

2.2. Personal que Cumplira los Roles

Jefe de

Ensamblador Disefiador Programador Documentador
proyecto

Melisa Huanca | Liliana Galvez | Byron Santibafiez | Tihare Cabello | Cristian Huanca

2.3. Métodos de Comunicacion

Utilizaremos diversos medios de comunicacién para facilitar la interaccion y el
desarrollo del proyecto. Entre ellos se encuentran: WhatsApp, destinado a la mensajeria a
través de los grupos de la plataforma; Discord, empleado para realizar reuniones mediante
sus canales de voz; y Trello, utilizado como plataforma de gestion y organizacion de
documentos y tareas.
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3. Planificacion del Proyecto

3.1. Actividades

Plan de Proyecto

registros en la wiki

informacion del
proyecto.

Nombre Descripcion Responsables Producto
Se hace un recuento
Formulacion del de las piezas que
proyecto tiene el Set de Lego Todo el grupo. Concretado
Mindstorms Ev3.
Se hace el primer
modelo del robot
Avance en el modelo | que servira de base
Todo el grupo. Concretado
del robot de acuerdo a la
lluvia de ideas del
equipo.
. L, Pruebas de -
Experimentacion con o Cristian Huanca
movilidad y Y Concretado
el robot 7 Byron Santibafiez
programacion.
. Se identifican los i
Programacion de . Cristian Huanca
- movimientos que ™ Concretado
movimientos o Byron Santibafiez
realizara el robot.
Concepcioén del Se empieza el Melisa Huanca
: ) desarrollo del . Concretado
primer informe . Tihare Cabello
informe.
Se realiza la
Realizaciéon de la 1ra pres,entamon Liliana Galvez
. apoyandose del . Concretado
presentacion : ) Melisa Huanca
material brindado en
el informe.
o Calcular el
Estimacion de . .
coStos presupuesto del Liliana Galvez Concretado
proyecto.
Se capturany
Comienzo de comparten ideas e Liliana Galvez Concretado
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Modificacion Carta

Planificaciéon de las

presentacion

muestra los puntos

actividades a lo Cristian Huanca Concretado
gantt
largo del semestre.
Arquitectura del Se realiza el armado N ]
robot de acuerdo a un Liliana Galvez Concretado
modelo propuesto.
Documento donde
Redaccion de las se registra lo I
bitAcoras trabajado en la Cristian Huanca Concretado
semana.
: Registro visual del . .
Videos y fotos avance del proyecto. Liliana Galvez Concretado
Modificacién de la | Se realizan cambios
arquitectura del por problemas con el Liliana Gélvez Concretado
robot disefio.
g Encargado de la
COd'f'Ca.C'on del comunicacion entre Tihare Cabello Concretado
servidor .
la interfaz y el robot.
Se agregan nuevos
Actualizacion de la aspectos Cristian Huanca
o desarrollados en la W Concretado
wiki Byron Santibafiez
2da fase del
proyecto.
Establecer la
Conexién conexién con la Tihare Cabello Concretado
interfaz y el robot.
Prueba de
Depurac!on de las funcionamiento Tihare Cabello Concretado
funciones correcto de las
funciones.
Documentar las
Documer_1tauon de | funciones |n,d|_cando Tihare Cabello Concretado
funciones Su proposito
principal.
Codificacion de la | 'nterfaz grafica con L
. la que interactia el Byron Santibafiez Concretado
interfaz .
cliente.
. Se agregan
Elabori%;:cl)?pngel 2do aspectos trabajados Cristian Huanca Concretado
en la segunda fase.
Creacion de la 2da Presentacion que Byron Santibafiez Concretado
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mas importantes en
esta fase.

Estudio de la libreria
socket

Estudiar las
caracteristicas
necesarias de la
libreria para el
desarrollo del

servidor.

Tihare Cabello

Concretado

3.2. Carta Gantt

j’ PROYECTO 1 2023
“9 GRUPO 1 A 2023
. Feature #2844 Fase 1

.| Feature £2846: Documentacién
.| Feature #2848: Bitdcoras
.| Feature #2850: Informe 1

.| Feature #2851 Tareas
. | Feature #2855: Recuento de piezas, invest.
.| Feature #2859: Replantear disefio v estruc...

.| Feature £2865: Disefio Wiki
. Feature #2866: Logo
.| Feature #2869: Disefio de Wiki
.| Feature #2870: Desarrollo del proyecto

.| Feature £2873: Codificacién
.| Feature #2874: Instalacién € Ingreso de E.
.| Feature #2877: Estudio de libreria EV3 y s..
.| Feature #2875: Programacién de funcione

.| Feature #2878: Presentacién 1
.| Feature #2879: Asignacién de partes de la..

.| Feature #2880: Creacion y disefio

|| Feature #3345: Fase 2
.| Feature #3347: Bitacoras
.| Feature #3348: Creacién Interfaz
.| Feature #3353: Disefio

.| Feature 23354: Codificacion

12 2 45

.| Feature £3358: Conexion interfaz con servid...

.| Feature #3346: Creacién del robot

.| Feature #3352: Pruebas del disefio

.| Feature #3351: Reconstruccion del robot
.| Feature #3349: Crear Servidor

o| Feature #3356: Estudio libreria Socket

2| Feature 23357: Codificacion
o) Feature £3456: Informe
.| Feature #3474:
.| Feature #3455: Presentacion

| Feature #3471: Depuracion

Analisis del lanzamiento paraboli...

.| Feature #3472: Pruebas de funciones de mo...

.| Feature #3473: Pruebas con interfaz
| Feature #3483: Fase 3

.| Feature #3484: Manual de usuario
2| Feature £3509:
2| Feature 23485: Informe Final
.| Feature #3486: Presentacion final

.| Feature #3487: Pruebas de funcionamiento

Arreglos de algunos detalles en |...

2023-8

32 33 34

2023-9

35 36

37

6|78 9 101112 12/14/15/16|17 18 15 20/21 22 23/24/2526 2728 29/2031 1|2 2|4 5 6 7 8 5 10/11|1213/14 151617 1

T|(w|T|F[s|s|m|T|w|T|[F|s|s|m|[T|w|[T|F|s|s|m|T|w|[T|F[s|[s|[m|T|w|T|F[s|[s|m|T|w|T|F|[s|s|m|[T|w|[T|F|s|s5|m

[ s s S
T New|100%
v New|100%
New|100%|
New 100%
b d ¥ New|100%
EEERE . |100%
New|100%
¥ New|100%|
New|100%
New|100%|
New(100%

N

by W New 100%

B new 100%
Bl New 100%
B new 100%
P New 100%
B new 100%

R o {000
L, = New 100%

B New 100%

B new 100%

I |vew 100
B ey 100%
=N new 100%

B new

B ey 1000

v ¥ New 100%

T New|100%

New|100%

New|100%
New|100%
New|100%

B e |100%

New|100%|

New 10086

w 100%

100%

I ew 10 ;
B ew 100%
B new 108%
Bl jew 100%
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3.3. Gestion de Riesgos

Plan de Proyecto

A continuacién, se presentara una tabla con los obstaculos que se ha enfrentado el
proyecto en sus etapas iniciales. Los niveles en los cuales se resumira el impacto de riesgo,
se dividiran en cuatro tipos de dafios:

1. Dafio catastrofico: Las medidas a tomar en el caso son de forma inmediata, puede

provocar que el proyecto se detenga indefinidamente.

2. Daiio critico: Se deben tomar medidas necesarias para resolver el riesgo, debido a

que puede provocar que el proyecto se retrase en varias etapas.

3. Dafio circunstancial: El riesgo se debe resolver en el momento, debido a que puede

retrasar el desarrollo de una etapa base del proyecto.

4. Daiio irrelevante: El riesgo no es de mayor importancia, es un detalle imprevisto que

no necesita mucha atencion y se puede resolver en cualquier momento.

Riesgo

Desarme del robot a
causa de una caida

Dafio o pérdida de la
tarjeta micro SD

Escasez de Piezas

Enfermedad o
inconveniente de
personal

Reconstruccion total
del robot por

Probabilidad de
Ocurrencia

50%

40%

70%

70%

50%

Nivel de Impacto

Accién Remedial

Se comunica al
ensamblador y hacemos
uso de fotografias que
contienen la estructura
del robot.

Se informa al personal a
cargo de los
implementos, comprar
tarjeta micro SD de asi
ser necesario.

Requerir al personal a
cargo las piezas faltantes.

Reorganizacion del
personal para cubrir al
integrante faltante.

Disefiar un nuevo robot e
investigar para un modelo
mas efectivo, que cumpla
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incompatibilidad de lo
requerido en proyecto

Horas autbnomas
escasas(GRUPO)

Descarga de bateria
del EV3

Error en la
codificacion

Incumplimiento de
tareas

Recibir equipo
defectuoso

Personal conflictivo o
bajo rendimiento

Uno o mas miembros
dejan el proyecto

Interrupcién de
estudios académicos

80%

80%

60%

40%

10%

30%

10%

20%

Plan de Proyecto

con el objetivo.

Organizacion de personal
especifico para encontrar
horarios disponibles y
aprovechamiento maximo
del horario de clases.

Se solicita cargador del
EVS3, y proceder con su
reposicion de energia
para su funcionamiento.

Enmendar cddigo e
investigar fallos, para asi
acertar con la variacién
del codigo.

Reorganizacion para
priorizar tareas atrasadas
y volver a un curso
normal.

Comunicar
inmediatamente al
personal a cargo y

solicitar cambios del
material entregado o una
solucion a ello.

Reunirse con el equipo
de trabajo para atender
ideas o solicitudes
necesarias para llegar a
un consenso,
manteniendo un buen
ambiente laboral. Es
posible que haya un
cambio de roles.

Reorganizar roles y
tareas.

Seguir con el avance en
la medida de lo posible,
estableciendo horarios
para el desarrollo del
proyecto.
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4. Planificacion de los Recursos
4.1. Hardware
o Set Lego Mindstorm EV3.

o Micro SD, del set de Lego Mindstorm, en el cual se podran ejecutar las instrucciones
del robot. (micro Python)

o Computadores con las herramientas necesarias para el desarrollo del proyecto.

4.2. Software

o Sistema operativo Linux para programar las funciones del robot.
o Trello: plataforma para la organizacion del proyecto.
o Visual Studio Code: editor de cédigo.

o Canva: herramienta de disefio.

4.3. Estimacion de Costos

Costo de Hardware:

Producto Precio
Set Lego Mindstorm(EV3) $ 765.650
Notebook G513IC-HNO73W / 15.6" FHD / $ 979.990

R7-4800H /Win 11 /8 GB RAM /512 GB
SSD / NVIDIA® GeForce RTX™ 3050
Laptop GPU / Eclipse Gray.

Acer Nitro / Ryzen 7/ 12GB RAM / 512GB $ 849.990
SSD/15.6" FHD / NVIDIA GEFORCE

RTX3050.

Notebook Ideapad Gaming 3 Intel Core I7- $ 779.990

10750H 5.0Gh / 8Gb / 512GB SSD /
15.6"Fhd / Negro Onyx.

Notebook HP Spectre x360 Convertible / $ 999.990
Intel® Core™ i5 de 11.2 generacion / 8 GB
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/512 GB.

Notebook Toshiba Tecra Z40 C1410LA P/N $ 899.990
PT463U-07P01Y

Piezas extra $ 62.990
Micro SD $ 11.990
Total $ 5.350.580

Costo de Software:

Producto Precio

Licencia de Canva /5 meses $ 39.500
Licencia Microsoft Office $ 31.500
Total $ 71.000

Costo de Trabajador:

Rol Horas Horas Extra Precio / Hora
Jefe de proyecto 72 horas 17 horas $ 30.000
Programador 72 horas 15 horas $ 25.000
Ensamblador 72 horas 15 horas $ 24.000
Disefiador 72 horas 15 horas $ 23.000
Documentador 72 horas 12 horas $ 23.000
Total - - $ 10.866.000
Destacado:

o La contabilizacién de las horas trabajadas comienza a partir de la formacion del

grupo de trabajo.

o Para la categorizacién de las horas de trabajo, se tuvo en cuenta el tiempo de

trabajo en clases.

o Para la categorizacién de las horas extras, se tuvo en cuenta el tiempo en las que

se trabaj6 fuera del horario de clase, pero dentro del mismo departamento.

Costo total:

Péagina | 13



Proyecto | Plan de Proyecto

Costo Hardware $ 5.350.580
Costo Software $ 71.000

Costo Empleados $ 10.866.000
Total $ 16.287.580

5. Analisis — Disefo
5.1. Especificacion de requerimientos

5.1.1 Requerimientos funcionales

o Desarrollar un robot que se comunique via wifi y permita al usuario controlarlo
mediante una interfaz gréfica en Python.

o Capacidad para moverse en direcciones hacia adelante, atras, izquierda y derecha.

o Lainterfaz gréafica debe ofrecer opciones especificas para acciones como

desplazarse, mover el soporte de la bola y realizar el lanzamiento.

5.1.2 Requerimientos no funcionales

o El proyecto debe incluir un manual detallado con instrucciones completas sobre el
funcionamiento integral del robot.

o Lainterfaz grafica debe contar con botones especificos para controlar el
desplazamiento del robot, una seccion para ajustar la rotacion del palo de golf y un

boton para controlar la posicidn de la base que sostiene la bola.

5.2. Arquitectura

3 y

0 &

1 Servidor
q
: ) /
<@
Interfoz Robot
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1. Ambos dispositivos deben estar conectados a la misma red wifi para establecer
la comunicacion.

2. Encargado de la conexion remota del cliente con el robot el cual permanece en
espera de alguna conexion entrante.

3. Mediante una PC la interfaz se conectara al servidor del robot y el usuario podra
controlarlo.

4. El robot ejecuta la accion recibida por parte del usuario y procede a realizarla de
acuerdo con las instrucciones recibidas.

5. Interfaz grafica que el usuario usara para controlar al robot.

5.3. Interfaz
0
RPNE
| | ¢
J
o x

ﬁ’ Y

6. Implementacion

6.1. Fundamentos de proyectiles

Tenemos conocimiento de que la pelota realiza un movimiento parabdlico . A
continuacion, se utilizaran las formulas correspondientes para calcular el tiempo de vuelo
del proyectil. Cabe recalcar, que para este ejercicio, la aceleracion de gravedad tiene un
valor aproximado de 9.8 m/s
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1)

2)

3)

Calculamos la velocidad con la que el palo golpea la bola usando los conceptos de
energia
h = 0.25m

Ema = Emb
mgh = mv?/2
v = (2gh)'/?
v = 2.213m/s

Aplicando el conceptos de colisiones podemos saber la velocidad de la bola al
momento de que el palo impacta con esta

Mpelota = 0.05Kg
Mpalo = 0.1Kg

Pi = Pf
Mpalo * Vpaloi + Mpelota * Vpelotai = Mpalo * Vpalof + Mpelota * Vpelotaf
Mpalo * Vpaloi = Mpalo * Vpalof + Mpelota * Vpelotaf
Vpalof = Vpelotaf = Vf
Vf = Mpalo * Vpaloi / (Mpalo + Mpelota)
Vf = 1.25m/s

Ahora aplicamos los conceptos para analizar un movimiento parabdlico con los datos
obtenidos
t = 1s (tiempo experimental)

Xo = 0m
Yo = 0.2m
X = 1.2m (distancia experimental)
Vo = 1.25m
X = Xo + Vo x cos(a) *t
cos(a) = X/(Vo * t)
a = 16.26°

Vyf = 0 (obtener tiempo que tarda en llegar a la altura maxima)
0 =Vox sen(a) — g+t

t =Voxsen(a)/g

t = 0.04s

Yf (altura maxima que alcanza)

Yf = Yo + Voxsen(a) = t — gt?/2

Yf = 0.2 + 1.25 * sen(16.26°) * 0.04 — 4.9 * (0.04)?
Yf = 03m
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6.2. Descripcion de los programas

Servidor

socket
robot Robot

server socket.socket ()
PORT 8800

server.bind(("'"',PORT))
server.listen(1)

connection, address server.accept()

robot Robot ()

actions {
Yw'or .move front,
"a" .move left,
RCIR- .move right,
ISR .move back,
R - .move punch

True:
data connection.recv(1l)
keywo rd data.decode("utf-8")

keyword actions:
actions[keyword] ()

keyword "q":
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Funciones

def off robot(self):
self.out_a.stop()
self.out b.stop()
self.out_c.stop()
self.out d.stop()

def move front(self):
self.out b.on for _rotations(spee
self.out b.stop()

def move back(self):
self.out b.on for rotations(speed
self.out b.stop()

VALUE self.eje):
Lf.out c.on for de
f.eje-=1.4
self.contauxl
print(self.eje)
elf.out_c.stop()

self MAX VALUE self.eje):
self.out c.on for degrees(speed
self.eje+=1.4
self.contaux2+=1
int(self.eje)
self.out_c.stop()

self.degrees = degrees
self.out d.on for degrees(speed = 100, degrees-degrees
elf.out d.stop()

ef mov_adel(sel):

A i ASE>self.base):
self.out a.on for rotations(speec
self.base

self.out a.stop()

IN V ASE<self.base):
self.out a.on for rotations(speed
self.base

self.out a.stop()
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Interfaz

tkinter tk
tkinter ttk
socket

App(tk.Tk):
STATUS_CONNECTION = False
PORT = 8800

__init_ (self):

super()._ init_ ()

self.title("Princesita™)

self.config{padx=1@, pady=10, bg="#FFCOCB")
self.geometry("800x600")

self.canvas = tk.Canvas(self, width-800, height=600)
self.canvas.pack()

self.resizable(width=False, height=False)
self.imagen_fondo = tk.PhotoImage(file="fondo.png")
self.imagen fondo = self.imagen fondo. (5,5)
self.canvas. (e, @, anchor=tk.NW, image=self.imagen fondo)
self. QO

self. QO

(self):
imagenes = ["encendido.png”, “deslizador.png”,"fondo.png”]
self.images = [tk.PhotoImage(file=imagen). (12, 12) imagen imagenes |
self.connect, self.deslizador, self.fondo = self.images
imagenes1 = ["flechaFront.png”, "flechaBack.png”, "flechaLeft.png”, "flechaRight.png","punteria.png”]
self.images1l = [tk.PhotoImage(file=imagen). (25, 25) imagen imagenesi]
self.flechaFront, self.flechaBack, self.flechaleft, self.flechaRight, self.punteria = self.images1

(self):

self.btn Front = tk.Button(

self,

image=self.flechaFront,

bd=a,

bg="white",

highlightbackground="white",

width=8e,

height=8e,

command= 1 self. (None)
). place(x=545,y=100)

self.btn Back = tk.Button(

self,

image=self.flechaBack,

bd=a,

width=80,

height=8e,

command= :self. {None)
). place(x=545,y=300)

self.btn Left = tk.Button(

self,

image = self.flechaleft,

bd=e,

width=80,

height=8e,

command= iself. {None)
).place(x=4580,y=200)
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self.btn_Right = tk.Button(
self,

image= self.flechaRight,
bd=0,

(None)

width=80,
height=8e,
command=""

). place(x=545, y=200)

self.btn_Connect = tk.Button(

self,
image=sel{.connect,

bg '
width=46,
height=40,
command=sel f.
).place(x=710, y=

self.label deslizador = tk.Label(

highlightthickness=8,
width
height=40,

Plan de Proyecto
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y=500)

ybackground="# » sliderthickne

() + value * self.Scala. / f.Scala.
label desl pla osition - self.label i r. O/
ttk.scale(

self.scala.

(self):
self.STATUS_CONNECTION False:
= tk.Toplevel(self)

alse, height=
ntana_conexion, te "

0)
self.IP
entry i

(self.IP.get()))
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self.STATUS CONNECTION == False:
self.client = socket.socket()

self.client. (("192 60" ,self.PORT))
sel jc .STATUS CONNECTION
self. 0
self. Q)

socket.error:

("Error. Connection

self.STATUS CONNECTION
self. O
self. ()

self.
self. )
self.STATUS_CONNECTION == True:
self.STATUS CONNECTION = False

LF.
Lf. 0
LF.

O

(self,
self.client. (bytes([

(self,
self.client. (bytes([

(self,
self.client. (bytes([

(self,
self.client. (bytes([
__name__ == " main_ ":
app = App()
app.- QO
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6.3. Diagramas

l Moctor B ' [ Motor 4

| Motor D I
‘ Move Pu:nc_h l

Motor C

Move Right

7. Resultados

7.1. Estado actual del proyecto

En el presente momento, el proyecto ha alcanzado los siguientes hitos:

o Finalizacion de la versién del robot: La construccion del robot ha sido completada en
su totalidad.

o Funciones de movimiento implementadas: El robot puede desplazarse y ejecutar el
golpe de la pelota simulando un "hoyo en uno", similar al movimiento en el golf.

o Interfaz gréafica desarrollada con Tkinter: Se ha creado una interfaz funcional en
Python con la libreria Tkinter para permitir la interaccion del usuario con el robot.

o Implementacién del servidor: Se ha creado un servidor denominado "Server.py"
utilizando la libreria de Python "socket" en el entorno EV3Dev para facilitar la
comunicacion.

o Conexion remota establecida: Se ha logrado la conexién remota con el robot.

o Documentacion del proyecto: Se dispone de una wiki detallada que documenta los
aspectos clave del proyecto.

Péagina | 23



Proyecto |

Plan de Proyecto

o Actualizacién de la Carta Gantt: La planificacién del proyecto se ha revisado y

actualizado.

o Registro de actividades, informes y presentaciones: Se han generado bitacoras,
informes y presentaciones para documentar y compartir el progreso y los resultados

obtenidos.

7.2. Problemas encontrados y soluciones propuestas

Problemas

Soluciones

Falta de materiales

Comunicarse con el responsable de la
distribucion para obtener un mayor
suministro.

Reconstruccion frecuente del robot

Llegar a una idea precisa que cumpla con
todas las caracteristicas y a su vez complete
los objetivos establecidos.

Complicaciones con la estabilidad de la
estructura en el disefio del robot

Reestructuracion del disefio mediante
ajustes en la base y fortalecimiento en los
puntos débiles del robot.

Modificacién frecuente de la interfaz gréfica
y funciones debido a la reconstruccion del
robot.

Terminar las modificaciones del robot para
dar avance al desarrollo de la interfaz y
funciones.
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8. Pruebas

8.1. Descripcion de las pruebas realizadas

o Conexion al Equipo: Se estableci6 la conexion del PC con el equipo ev3 para la
programacion con lo que se pudo cargar archivos

o Manipulacién del Robot: Se establece la conexion para manipular el funcionamiento
del robot y que cumpla las necesidades

o Pruebas de Rendimientos: Se realiz6 la prueba de la eficiencia del golpe que
cumpliera con los requerimiento y poder realizar asi el movimiento parabdlico

8.2. Resultado de las Pruebas

Pruebas Resultado

Conexion PC a ev3 Se realizd la conexiéon mediante los
comando de SSH

Movimiento Parabdélico Se trabajo con el brazo del robot con el que
realizaron distintas pruebas

Comunicacién entre la Interfaz y el Servidor Se probo la conexién con los cables
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9. Conclusién

En esta fase critica de nuestro proyecto, pruebas de cédigo y al drastico cambio de
nuestra interfaz, nos hemos enfrentado a una variedad de desafios que han tenido un impacto
significativo en el progreso general. A pesar de estos contratiempos, hemos logrado con éxito
los objetivos que nos planteamos en el comienzo de este proyecto.

En lineas generales, a pesar de los obstaculos encontrados, nuestro equipo ha demostrado
un compromiso inquebrantable con el éxito del proyecto. Estos desafios no solo
representaron obstaculos, sino también valiosas oportunidades para aprender y perfeccionar
donde dirigir nuestro enfoque de manera individual y grupal. Con la finalizacién de esta fase,
hemos alcanzado un hito importante en el proyecto, consolidando nuestra capacidad para
superar adversidades y avanzar hacia la consecucién de nuestras proyecciones a futuro.

10. Referencias
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