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1.1.Introduccion

awn

La finalidad de este informe es dar a conocer el proyecto “” que consiste en el armado de un Robot
Mindstorms de Lego el cual mediante unos algoritmos codificados en lenguaje de programacién Python
y escrito en el IDE (Entorno de Desarrollo Integrado ) Visual Studio Code serd capaz de armar un cubo de
Rubik en un lapso de tiempo determinado .Adicionalmente se informard en presente informe los
miembros del equipo a los cuales se les ha asignado una/s tareas especificas para contribuir con el
desarrollo del proyecto y este sea todo un éxito , asi mismo se informara de los recursos y gastos
necesarios para realizar el proyecto , analizar los posibles riesgos que puedan existir mediante el
transcurso de su desarrollo y las posibles soluciones para poder resolverlos de manera adecuada y sin

detener el avance de dicho proyecto .
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1.2. Objetivo General
1.2.A. Armar Robot Lego Mindstorm y que logre ejecutar algoritmos para el armado de
un cubo Rubik en un tiempo determinado
1.3. Objetivos Especificos
1.3.A. Disefiar y armado del Robot
1.3.B. Codificar algoritmos de movimiento en Python
1.3.C. Tener acceso al robot de manera Remota


UTAHP2011
Nota adhesiva
Mejorar redacción del objetivo general

UTAHP2011
Nota adhesiva
Muy breves y poco claros. Mejorar.
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1.4. Restricciones:
Para el exitoso desarrollo del proyecto como restricciones tenemos los siguientes puntos a considerar.

e Tiempo: El tiempo es un factor clave para el proyecto ya que es el tiempo en el cual el proyecto
se debe realizar si o si, ya que no disponemos de ningiin mes , dia o semana de mas debido al fin
del semestre académico.

e Cantidad de Integrantes: Otra restriccion ya que algunos miembros del equipo deberan realizar
mas de alguna tarea debido que solo somos 3 integrantes en comparacion a otros equipos de la
asignatura.

® Lego Mindstorms: Kit del robot que se nos ha dado para trabajar (Lego Mindstorms) no tenemos
otra opcién para trabajar.

® Programacion: Para codificar los algoritmos del cubo Rubik sélo podemos utilizar el lenguaje de
programacion Python por lo cual también nos vemos limitado.

e |DE: Solo podemos usar el IDE (Entorno de Desarrollo Integrado) ' | al Studio Code tanto como
para desarrollar cddigo como para realizar la conexidn con el robot.

e Sistema Operativo: Solo podemos elegir entre las 2 imagenes ISO entregadas por el profesor en
clases EV3D.
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El IDE no es una restricción, pueden usar cualquier editor (dedicado a Python o no).
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1.5. Entregables

e Bitacoras: Al finalizar la clase del dia Jueves se deberd subir una Bitdcora con los avances
realizados en la semana, los problemas surgidos las posibles soluciones a estos y la planificacién
de las actividades a realizar en la semana siguiente .

® Presentaciones: Pueden ser realizadas en formato Power Point , estds presentaciones sirven
para promocionar el proyecto realizado indicando detalles, costes, avances , resolucién de
problemas surgidos , etc.

® Producto Final: EL producto final serd entregado con un manual de usuario en el cual se detalla
cémo funciona el producto, sus caracteristicas su funcionamiento y una pequefia demostracién
gue garantice su funcionamiento.



UTAHP2011
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Incluir Wiki
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2.1. Descripcion de Roles

Lider del equipo: Encargado de verificar el cumplimiento de los avances del proyecto en las
fechas establecidas , velar por el trabajo en equipo , generar buenas relaciones entre los
miembros del equipo .

Programador: Persona que se dedicara previamente a estudiar el lenguaje de programacion
Python para posteriormente codificar algoritmos de armado de cubo Rubik a dicho lenguaje de
programacion .

Armador: Persona encargada de arma el robot, conseguir piezas faltantes (en caso de de no
estén dichas piezas) si estan piezas no logran ser conseguidas se tratard de adaptar un
mecanismo con las piezas que ya poseemos.

Secretario: Persona encargada de subir las Bitdcoras y/o avances del proyecto.

Wiki : Persona encargada de subir fotografias con avances para promocionar el proyecto que se
esta realizando .

2.2. Personal que cumplira los Roles

Lider : Nicolas Vargas

Programador: Angelo Coriza / Nicolas Vargas

Armador: Nicolas Vargas /David Orellana / Angelo Coriza
Secretario : David Orellana / Angelo Coriza / Nicolas Vargas
Wiki : David Orellana

2.3. Mecanismos de Comunicacion

El mecanismo de comunicacion entre los miembros del equipo es en el aula de clases en las cuales se

conversara de avances, problemas surgidos, resolucidn de estos este medio de comunicacion es
bastante limitado adicionalmente hemos creado Google Drive (para realizar mas rapido los
entregables del proyecto ) poseemos grupo de WhatsApp y grupo en Facebook ante cualquier
problema que pudiera surgir en determinado momento. Otro medio es REDMINE en el cual
subimos los avances del proyecto y tenemos acceso a nuestra carta Gantt.
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Planificacién del Proyecto

3.1. Actividades: Dentro del proyecto de momento tenemos contempladas las siguientes actividades :

Organizacidon: Nos juntaremos y repartiremos los cargos que cumplird cada miembro del
equipo a lo largo del proyecto.

Armado: Construccion del Robot el cual servira para armar cubo de Rubik.

Programacidn: Tendremos un lapso de tiempo para aprender el lenguaje de
programacion Python para poder mover el robot.

Chequeo: Una vez armado el robot y cargado los cddigos en Python se hardn una serie
de pruebas en el robot las cuales servirdn para verificar que este operativo y

funcionando de manera éptima .

Entregables : Detallando los avances del proyecto de una manera didactica.

3.2. Asignacion de tiempo:

El tiempo asignado para cada actividad estd detallado en el sitio de REDMINE en la Carta Gantt.

3.3. Personal-rol asignado:

0 0 0 0 O°

Lider : Nicolds Vargas

Programador: Angelo Coriza / Nicolas Vargas

Armador: Nicolas Vargas /David Orellana / Angelo Coriza
Secretario : David Orellana / Angelo Coriza / Nicolas Vargas
Wiki : David Orellana
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Deben incluir la carta Gantt en el informe!!!!, 
En Redmine la Gantt no es de buena calidad (incompleta y subestimada)

UTAHP2011
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- Descripción (detallada de la actividad)
- Responsable (de la actividad)
- Producto (resultado tangible de la actividad)
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3.3. Gestidn de Riesgos:

armado del robot

Riesgos Probabilidad de Nivel de Impacto Accion Remedial
Ocurrencia

Falte tiempo para el 70% 3 Se tratard de distribuir de

desarrollo del manera mejor las

proyecto actividades restantes o
alglin miembro del equipo
debera realizar mas de
alguna tarea con el fin de
agilizar el avance del
proyecto

Persona ajena al 60% 5 Dejamos escondido en la

equipo manipule el sala del ayudando el robot

Robot y lo dafie o use del equipo con la finalidad

incorrectamente de protegerlo de la
manipulacién de terceras
personas ajenas al
proyecto.

Algln miembro tenga 90% 6 Mantener una

problemas o comunicacion estable en el

abandone el equipo equipo.

Dafio o pérdida de 40% 2 Las tarjetas SD suelen ser

TarjetaSD o muy fragi — a multiples

Adaptador Wifi factores en caso de dafio o
pérdida se debera comprar
nuevamente el dispositivo

Piezas faltantes en el 30% 4 Se deberd adaptar la pieza

faltante los las piezas ya
tenidas en el kit de Lego

10
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4.1. Recursos Hardware-Software requeridos

Hardware: Para el exitoso desarrollo del proyecto se necesita de Un Kit de lego
MindStorms con todos sus accesorios, un PC para codificar los algoritmos en Python ,
una tarjeta SD, un adaptador WIFI .

Software: Se requiere del sistema operativo (para cargador en el robot y enviar los
codigos) el cual fue entregado en clases, el IDE Visual Studio Code , el lenguaje de
Programacion Python el cual puede ser descargado de su sitio WEB

4.2, Estimacion de Costos (Hardware, Software, Recursos Humanos)

Hardware: 1 notebook o PC para realizar la brogramacién de algoritmos de armado de
cubo Rubik , 1 kit de Lego Mindstorm .

Software: Los software utilizados en este proyecto no poseen costo ya que puede ser
descargado de la web sin ningun costo .

Recursos Humanos: El conocimiento de cada miembro es esencial para el desarrollo de
este proyecto ya que cada uno aporta su conocimiento para potenciar el éxito que
tendra en proyecto.

Productos Costos(CLP)

Robot EV3 $490.209

MicroSD $6.000
Adaptador $9.000
Cubo Rubik $8.000

Software $0
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5. Referencias (estar...." IEEE)

Sitio deb de Lego Mindstorms

https://www.lego.com/en-us/mindstorms/build-a-robot

Python

https://www.python.org/

Visual Code Studio

https://code.visualstudio.com/

Sitio de EV3DEV

https://www.ev3dev.org/
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