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Introducción
En el siguiente proyecto se descubrirá los procedimientos
realizados para la construcción del robot Lego Ev3 la cual
simularemos una garra de carga. El objetivo con el cual se
espera conseguir con este proyecto es que el robot sea capaz
de moverse con una interfaz y agarrar una pelota con una garra
construida. Todos los algoritmos creados son introducidos en el
programa Visual Studio Code con el lenguaje de Python,
mediante un firmware llamado Ev3Dev que se instala dentro del
robot mencionado anteriormente.



OBJETIVOS

Desarrollar un plan de construcción de
un robot Ev3, con el cual es codificado
y encargado por estudiantes del
departamento de Computación e
informática.

ESPECIFICOSGENERALES

Planificar el tipo de robot a crear.

Construir un robot con el kit EV3 Mindstorms.

Instalar el firmware dentro del robot
.

Realizar un software con algoritmos realizados con
el lenguaje python para el movimiento del robot.

Implementar una interfaz amigable para un manejo
sencillo para el usuario.



RESTRICCIONES
El lenguaje de programación utilizado dentro del Visual Studio Code será
Python.

Un límite de tiempo para la construcción del robot y su programación.

Todos los documentos (Bitácoras, Carta Gantt e Informe) relacionados
al proyecto deberán ser subidos a la plataforma Redmine.

El sistema operativo utilizado será Linux.



entregables

CARTA GANTT
Es una representación gráfica de la

planificación del proyecto. 

ACTUALIZACIÓN
Actualización del proyecto en Redmine.

BITÁCORAS
Bitácoras semanales entregadas todos los

domingos.

INFORME
Informe de plan de proyecto.

PRESENTACIÓN
Presentación de plan de proyecto. 

Estos documentos, principalmente las bitácoras e
informes, serán subidos a la plataforma Redmine de la

Universidad

http://pomerape.uta.cl/redmine/projects/grupo-3-a-2023


organización 

JEFE DE GRUPO
Alex Muñoz

PROGRAMADOR
Jonathan Orellana

ENSAMBLADOR
Alex Muñoz

DOCUMENTACIÓN
Benjamin Flores

Encargado del montaje
y armado de robot al
igual que monitora el
cumplimiento de las
funciones del robot.

Se encarga de crear e
implementar los

algoritmos necesarios
para el movimiento y

funcionamiento del robot.

El que representa al
equipo de trabajo y

mantener la
organización e iniciativa

del mismo.

Es el que se encargar en
documentar todo lo que se
realiza en el proyecto, los

avances, informes y
bitácoras y carta Gantt.

DISEÑADOR
Pattricio Medina

Encargado
principalmente del

diseño de: Logotipos,
Presentaciones,

Manual de usuario,
etc....



MECANISMOS DE
COMUNICACIÓN

Los medios telemáticos que se utilizarán para la comunicación son
Whatsapp para cosas específicas y Discord, siendo Discord el más

importante por su fácil uso de creación de grupo, junto con su chat de
texto y voz y la facilidad de poder enviar todo tipo de archivos con la

cual se puede crear una gran organización de la información.



planificación DEL
PROYECTO

Planificación de proyecto: 3-4 Semanas
Planificación de construcción: 1 Semana
Planificación de interfaz: 1 Semana

asignación de
tiempo

carta gantt



gestión de
riesgos

RIESGOS
PROBABILIDAD DE

OCURRENCIA
NIVEL DE IMPACTO POSIBLES SOLUCIONES

FALTA DE PIEZA EN
EL ARMADO DEL

ROBOT
20% 3 BUSCAR EN BODEGA LA PIEZA FALTANTE, EN

CASO DE NO ESTAR USAR UNA PIEZA SIMILAR.

DAÑO EN LA
TARJETA SD 10% 1 CAMBIAR LA TARJETA SD POR UNA NUEVA E

INSTALAR DE NUEVO EL SISTEMA OPERATIVO.

ERROR EN LA
CODIFICACIÓN 60% 2

INVESTIGAR NUEVAMENTE EN SITIOS WEBS
OFICIALES, PARA BUSCAR EL POSIBLE ERROR Y

COMO SOLUCIONARLO

ENFERMEDAD DE
ALGÚN INTEGRANTE

DEL EQUIPO.
60% 3

REORGANIZAR EL EQUIPO DE TAL FORMA QUE
SE PUEDA CUBRIR EN SU TOTALIDAD LA LABOR

ASIGNADA A DICHO MIEMBRO.

FALLO EN EL DISEÑO
DEL ROBOT. 30% 2

REALIZAR UN CAMBIO EN
EL DISEÑO DEL ROBOT 
PARA QUE FUNCIONE 

CORRECTAMENTE.

UNO O MÁS
MIEMBROS DEJAN EL

PROYECTO.
10% 1 REORGANIZAR LAS TAREAS Y LOS ROLES DE

CADA INTEGRANTE.

CATÁSTROFES
NATURALES. 10% 1

DEPENDIENDO DEL DAÑO CAUSADO, EL
EQUIPO DEBERÍA TRATAR DE REUNIRSE DE

MANERA
REMOTA O PRESENCIAL.

PÉRDIDA TOTAL DE
ARCHIVOS O
PROCESOS.

10% 1 RECREAR TODO LO PERDIDO, BASÁNDOSE EN
EL CONOCIMIENTO ADQUIRIDO.

QUEDARSE SIN
BATERÍA DEL ROBOT. 20% 3 CONECTARLO A UNA FUENTE ELÉCTRICA Y QUE

SE RECARGUE.



Planificación de
los Recursos

Tarjeta MicroSD.
Robot EV3 Mindstorm.
Wi-fi Dongle.

HARDWARE

SOFTWARE

Visual Studio Code
Discord
Ubuntu
Canva

Word
EV3 dev (ev3dev.org)
WhatsApp
Python

Notebook.
Adaptador MicroSD



ESTIMACIÓNESTIMACIÓN
DE COSTOSDE COSTOS



PRODUCTOS

NOTEBOOK

KIT LEGO MINDSTORMS (EV3)

MICRO SD (8 GB)

DONGLE USB WIFI

CANTIDADES PRECIO

1 UNIDAD $700.000

1 UNIDAD $1.000.000

1 UNIDAD $5.000

1 UNIDAD $7.000

CATEGORIA

HARDWARE

HARDWARE

HARDWARE

HARDWARE

PERSONAL

ALEX MUÑOZ

BENJAMIN
FLORES

PATTRICIO
MEDINA

JONATHAN
ORELLANA

COSTO TOTAL
(MENSUAL)

VALOR HORAS
TRABAJADAS

34.000 28

26.000 28

32.000 28

32.000 28

X X

4

4

4

4

X

HORAS
TRABAJADAS

HORAS
TRABAJADAS

HORAS TOTALES
TRABAJADAS

$ 1.088.000

$ 832.000

$ 1.024.000

$ 1.024.000

$3.968.000

EMPLEADOS

GENERAL



ANÁLISIS YANÁLISIS Y
DISEÑODISEÑO



FUNCIONALES

Cada movimiento del robot se realizará
en un tiempo y velocidad estimados.

La elaboración del código debe ser con
el lenguaje de programación Python

La interfaz gráfica debe tener todos los
movimientos del robot tales como
moverse hacia adelante, hacías atrás y
hacia los lados, además de mover la
garra.

El robot debe ser construido con las
piezas de lego kit Mindstorm EV3
Education.

NO FUNCIONALES

El robot tiene la capacidad de ser
controlado con una interfaz gráfica de
manera remota

El robot tiene la capacidad de poder
moverse

El robot tiene la capacidad de mover
una garra

El robot tiene la capacidad de poder
agarrar una pelota.

requerimientos



ARQUITECTURA

SERVIDORCLIENTE

CONEXION WIFI

INTERFAZ ROBOT



INTERFAZ GRÁFICA



IMPLEMENTACIONIMPLEMENTACION



FUNDAMENTOS DE CARGA



DESCRIPCIÓN DEDESCRIPCIÓN DE
LOS PROGRAMASLOS PROGRAMAS



server



library



interfaz



interfaz



DIAGRAMAS



RESULTADORESULTADO



El robot ya se encuentra construido en su totalidad.

Cuenta con sus funciones ya definidas tanto como su
dirección, movimiento del brazo al igual que de la
garra

Control del robot desde una interfaz gráfica mediante
Tkinter y la creación de su servidor

Wiki del proyecto Actualizada

Carta Gantt actualizadas

estado actual



PROBLEMAS ENCONTRADOS

ERROR DE COMPATIBILIDAD POR VERSIONES SE
UTILIZARON FUNCIONES DE PYTHON NO COMPATIBLES
CON LA VERSIÓN INSTALADA EN EL ROBOT EV3DEV (SE
USÓ LA VERSIÓN 3.13, MIENTRAS QUE EL ROBOT TIENE LA
3.5.2).

A LA HORA DE CREAR LA VERSIÓN 2 DEL ROBOT TUVIMOS
UN PROBLEMA POR LA CANTIDAD DE PIEZAS QUE LLEGABA
A USAR EL ROBOT Y UN TAMAÑO POR LO QUE SE
DESCARTÓ DIRECTAMENTE SU CREACIÓN)

SOLUCIONES

FUE NECESARIO REALIZAR VARIAS CORRECCIONES AL CÓDIGO PARA
ASEGURAR SU COMPATIBILIDAD. ALGUNOS DE LOS CAMBIOS REALIZADOS
INCLUYEN: 

MODIFICACIÓN DE LA INTERFAZ: CAMBIO DE LA BIBLIOTECA
CUSTOMTKINTER A TKINTER.
AJUSTES EN LAS FUNCIONES DE LIBRARY2.PY.
SUSTITUCIÓN DEL CONDICIONAL MATCH-CASE POR EL CONDICIONAL IF.
CAMBIO DE PRINT CON FORMATO (F-STRING) A PRINT ESTÁNDAR.

CREAR UN DISEÑO NUEVO QUE SEA MÁS SIMPLE Y EFICIENTE PARA QUE EL
ROBOT NO TENGA UN TAMAÑO EXAGERADO Y EL GASTO DE PIEZAS NO
SEAN TAN ALTAS, CON LO CUAL CREAMOS LA VERSIÓN 3 DEL ROBOT SIENDO
LA ACTUAL Y MÁS EFICIENTE A LAS ANTERIORES

PROBLEMAS ENCONTRADOS Y
SOLUCIÓN PROPUESTA



CONCLUSIÓNCONCLUSIÓN
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