UNIVERSIDAD DE TARAPACA

FACULTAD DE INGENIERIA

' Ny

DEPARTAMENTO DE INGENIERIA EN COMPUTACION E
INFORMATICA

Ingenieri@)

Computacion e Informatica

Plan de Proyecto

“Proyecto Ada”

Alumnos

Jeany Aravena
Tiara Canepa
Brandon Pizarro
Catalina Ramirez

Asignatura

Proyecto 1

Profesor(a)
Humberto Pizarro

Septiembre - 2024



L
[ e

1-

1. Panorama General
1.1. Introduccién
1.2. Objetivos
1.2.1. Objetivo general
1.2.2. Objetivos especificos
1.3. Restricciones
1.4. Entregables

2. Organizacion del Personal
2.1. Descripcion de los roles
2.2. Personal asignado
2.3. Mecanismos de comunicacioén

3. Planificacion del Proyecto
3.1. Actividades
3.2. Calendario
3.3. Gestion de riesgos

4. Planificacién de los Recursos
4.1. Hardware
4.2. Software
4.3. Estimacién de costos

5. Conclusion

6. Referencias

Proyecto 1

UNIVERSIDAD DE TARAPACA
FACULTAD DE INGENIERIA
DEPARTAMENTO DE INGENIERIA EN COMPUTACION E INFORMATICA

Ingenieri@)

7l computacion e Informatica

O N9 9 9NN g ad o obs R R DD DD DD N

—
=]



UNIVERSIDAD DE TARAPACA
FACULTAD DE INGENIERIA Ingenieri@)
DEPARTAMENTO DE INGENIERIA EN COMPUTACION E INFORMATICA ~ [comeiecene omsice

1. Panorama General

1.1. Introduccion

Este documento detalla la planificacion a largo plazo del Proyecto Ada, que consiste en la fabricaciéon
de un robot con el kit LEGO Ev3 Mindstorms capaz de ser controlado manualmente y rescatar objetos
de tamafo pequefio. La programacion del robot se hara en el lenguaje de programaciéon Python medi-
ante la libreria ev3dev2.

1.2. Objetivos

1.2.1. Objetivo general
El objetivo general define la meta del proyecto, lo que se espera una vez termine el plazo definido.

Diseniar y construir un robot funcional
capaz de movimiento controlado y rescate de objetos pequerios

1.2.2. Objetivos especificos

Los objetivos especificos definen el camino y las ramas que se tomaran para llegar a la meta. Algunos
de los objetivos pueden ser modificados durante la ejecucion del proyecto, pero es importante man-
tener cohesion entre ellos.

+ Planificar el proyecto: roles, calendario y metas.

+ Construir un modelo usando el kit LEGO Ev3 Mindstorms.
+ Lograr la conexion inalambrica con el robot.

+ Programar las funcionalidades del robot.

+ Agregar varios dispositivos para su control a distancia.

+ Crear una interfaz para uso comun.

« Adoptar satisfactoriamente la metodologia AGIL.

1.3. Restricciones
La ejecucion del proyecto tiene ciertas limitantes a considerar, por lo que la planificacién debera ade-
cuarse a ellas. Algunas de las restricciones del proyecto son:

« La disponibilidad de las piezas esta definida por el stock de la universidad.
« El lenguaje de programacion del robot sera Python.

« El tiempo limite del proyecto sera de un semestre (4-5 meses).

+ Solo se podra trabajar con el robot dentro de la universidad.

« La plataforma de colaboracién del equipo sera Redmine y GitHub.

1.4. Entregables
La organizacion y registro del proyecto se realizara mediante documentos periédicos publicados en la
plataforma Redmine.

« Bitacoras de avance cada semana.
« Calendario del proyecto.
« Informe de planificacién del proyecto.
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+ Presentacién de planificacion del proyecto.
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2. Organizacion del Personal

2.1. Descripcion de los roles

Dentro del equipo se deben cubrir ciertos roles para la distribucién de trabajos y carga del proyecto.
Estos roles son:

1. Jefe de grupo: Se encarga de organizar las tareas del equipo.

2. Ensamblador: Se encarga de la construccion y disefio del robot.

3. Programador: Se encarga de implementar y mantener la comunicacién con el robot y las fun-
cionalidades que necesite.

4. Disenador: Se encarga de disefiar las partes graficas del proyecto, como el logotipo y las presenta-
ciones.

5. Documentador: Se encarga de mantener actualizada la informacién del proyecto en la plataforma
Redmine.

2.2. Personal asignado

1. Jefe de grupo: Tiara Canepa

2. Ensamblador: Brandon Pizarro, Catalina Ramirez
3. Programador: Jeany Aravena, Tiara Canepa

4. Documentador: Brandon Pizarro, Catalina Ramirez
5. Disenador: Brandon Pizarro, Jeany Aravena

2.3. Mecanismos de comunicacion

Para la comunicacién entre los integrantes del equipo se utilizara la aplicacion WhatsApp en donde se
realizara la coordinacién de las actividades y los horarios de cada miembro. Otras posibles opciones a
considerar dada la necesidad seran Discord y la misma plataforma Redmine.

Proyecto 1
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3. Planificacion del Proyecto
3.1. Actividades

3.2. Calendario
La planificacion del proyecto se realiza activamente mediante la reparticion de actividades durante un
tiempo estimado. El calendario, visto en la Figura 1, se describe en una carta gantt.

2024-8 2024-9
32 33 34 35 36 37 38 39
v LiMM 3V LMM IV LMM IV LMM I\ LMM IV LMM 1V L MM[1 WV LMMI WV
® Proyecto 1 2024 |
$ Grupo 3 A * * 6:;|'upo 3A
Support #3690: Bitacora Semana 1 I 1 '
Support #4010: Conexién SSH por medio de Bluetoo, ., .
Support #4014: Inventario y organizacion del prototi., B new 100%
| Support #4015: Propuestas de disefio para la optimi... B npw [1(
Support £3729: Bitdcora Semana 2 New |[100%
port #4011: Conexiéon SSH por medio de WiFl vy |... EEEE New |100%
Support #4016: Boceto preliminar del disefio del rob... A |
Support #4018: Primera fase de construccion: Movili... B New }
| Support #3895 Bitdcora Semana 3 New
Support Integracion completa y conexion re.,, New
S 017: Disefio del logo del equipo del robot. H New 100
Support #4019: Avance en la construccion: Movilida... A oy s ]
Support #¢ 3: Finalizacion de la implementacion y ... EEEA } 1
Support 0: Implementacion del sensor para det... EEEE : 1
Support #4022: Creacion del Informe 1 del proyecto EEEE l 100
Support #4120: Terminacién de la programacién par.., EEEE < 1
Support #4121 Integracion en progreso; Control del.., B

Figura 1: Calendario de actividades del proyecto

3.3. Gestion de riesgos
En la duracion del proyecto pueden ocurrir inesperada e inevitablemente situaciones que pongan en
peligro su avance. Para remediar estos casos se realiza un plan de accién dependiendo de su gravedad:

1. Daiio catastrofico: El proyecto puede detenerse indefinidamente o incluso ser cancelado; las me-
didas a tomar deben ser eficientes y ejecutadas de forma inmediata.

2. Daiio critico: El proyecto puede retroceder en su avance o detenerse por cantidades considerables
de tiempo; las medidas a tomar deben ejecutarse lo antes posible para evitar ramificaciones.

3. Daiio circunstancial: El proyecto puede ser pausado o llevado por un camino no importante; las
medidas a tomar tienen baja prioridad, pero deberian ejecutarse mas temprano que tarde.

4. Daiio irrelevante: El proyecto puede presentar pequefios obstaculos que no necesariamente de-
tienen su avance; las medidas a tomar no siempre son necesarias y deberian priorizarse otras situa-
ciones.

Proyecto 1
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Riesgo Probabilidad de Ocur- | Nivel de Riesgo Medidas
rencia
Corrupcion de la tarjeta 10% Critico Formatear y reinstalar el
SD sistema del Ev3, recurrir
a respaldos de archivos
Descarga de la bateria 70% Circunstancial | Conectar el Ev3 a una
del Ev3 fuente de poder
Disefio incompatible con 60% Catastrofico Volver a pensar en el
las necesidades disefio del robot y retro-
ceder a un estado com-
patible
Error en el codigo 90% Critico Arreglar los bugs del
codigo; volver a un es-
tado anterior si es nece-
sario
Ausencia inesperada de 20% Irrelevante Repartir la responsabili-
algin integrante dad del miembro faltante
Piezas faltantes 60% Circunstancial | Pedir las piezas si es que
quedan en stock; en caso
contrario buscar disefio
alternativo
Desarme accidental con- 10% Catastrofico Intentar volver al disefio
siderable del robot actual mediante material
fotografico y el manual
Cambio de horario en 20% Critico Reagendar las activi-
horas disponibles dades del horario; con-
siderar horas extra
Fallo de los dispositivos 5% Catastrofico Recurrir a  equipo
de los integrantes prestado,  contabilizar
los dafios; si es posible
reponer dispositivos
Problemas en la conex- 60% Circunstancial | Buscar el origen del
i6n SSH problema; si toma mu-
cho tiempo, recurrir a
ejecucion directamente
en el brick
Proyecto 1
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4. Planificacion de los Recursos

4.1. Hardware

El hardware son los dispositivos y accesorios fisicos necesarios para la realizacion del proyecto.

« Kit LEGO Ev3 Mindstorms

+ Micro SD para el almacenamiento del robot

« Notebooks para la programacion y busqueda de informacion
 Adaptador Wi-Fi

+ Control a distancia

4.2. Software

El software son los programas y sistemas que se utilizaran para la realizacion del proyecto.

« Editores Visual Studio Code y Neovim

« WhatsApp

« Sistemas operativos Windows y Linux (Arch)
« Canva

« SSH

4.3. Estimacion de costos
Las piezas de hardware a utilizar durante la realizacién del proyecto tienen los siguientes costos:

Producto Precio
Kit LEGO Ev3 Mindstorms $ 750,000
Set de Expansiéon LEGO Ev3 $ 250,000
Control PS3 DualShock 3 $ 30,000
Micro SD 8 GB $ 5,000
Adaptador Wi-Fi USB $ 10,000
Notebook Lenovo V14 G3 $ 300,000
Notebook Acer $ 900,000
Notebook ZenBook 14x Oled $ 600,000
Notebook Lenovo Thinkpad E14 $ 500,000
Tablet Samsung $ 300,000
Total $ 3,645,000

El software a utilizar durante la duracién del proyecto tiene principalmente caracteristicas de acceso
simple; gratuito, como Visual Studio Code, o de c6digo abierto, como Neovim, SSH o los sistemas
Linux. Si bien el sistema operativo Windows requiere una licencia pagada, este costo esta incluido en
los productos de la Tabla 2. Por esto, no hay costo por software.

También se consideran los costos asociados con los sueldos del equipo:

Proyecto 1
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Rol Precio/Hora
Jefe de Grupo $ 30,000
Ensamblador $ 27,000
Documentador $ 23,000
Programador $ 25,000
Disefiador $ 25,000
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Naturalmente, como los miembros del equipo compartiran responsabilidad de roles los sueldos finales

se ajustaran como sigue:

Integrante Horas Precio/Hora Sueldo Semestral
Jeany Aravena 72 $ 28,000 $ 2,016,000
Tiara Canepa 72 $ 35,000 $ 2,520,000
Brandon Pizarro 72 $ 32,000 $ 2,304,000
Catalina Ramirez 72 $ 30,000 $ 2,160,000
Total - - $ 8,890,000

En total se obtiene la siguiente estimacién de costos:

Tipo Costo Total
Hardware $ 3,645,000
Sueldos $ 8,890,000
Total $ 12,535,000

Proyecto 1
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5. Conclusion

La exitosa realizacién del proyecto dependera de seguir a cabalidad las proyecciones registradas en
este informe. Los plazos definidos y los roles asignados son el punto de partida de un buen producto,
asi que el equipo se muestra determinado a tener los mejores resultados posibles.
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6. Referencias

+ Pagina principal de ev3dev

+ Repositorio de la libreria ev3dev2 en Python

« Referencia y documentacién de la libreria ev3dev2 en Python

Proyecto 1
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https://ev3dev.org
https://github.com/ev3dev/ev3dev-lang-python
https://ev3dev-lang.readthedocs.io
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