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     Durante la presentación, veremos los
progresos realizados tanto en el diseño
del robot como en su código, y cómo este

se modificó debido a algunos
inconvenientes que han aparecido en el

camino. Todo esto para que pueda llevar a
cabo la función para la que fue diseñado,
desplazarse y transportar una pelota de

ping pong utilizando una garra. 
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El robot debe ser
manejado a través de una
interfaz gráfica.

El robot debe tener la
capacidad de
desplazarse.

El robot debe tener la
capacidad de agarrar una
pelota de ping pong.

La interfaz gráfica debe
contener los movimientos
del robot.

La estructura del robot
debe ser estable y capaz
de llevar a cabo todo
tipo de acciones de
movimiento.
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ESTADO ACTUALESTADO ACTUAL

    funciones de movimiento
implementadas

    interfaz grafica
desarrollada

    servidor en marcha y
funcionando

    Conexión remota establecida

    Registro de actividades,
informe y presentación

    Finalización de la ultima
versión del robot por el momento  



PROBLEMASPROBLEMAS
    Problemas con la estructura
de la garra

    Problemas con la movilidad
de la garra en la interfaz

    el Bloque EV3 no detecta la
tarjeta Micro SD

    Problemas con los botones
de la interfaz



SOLUCIONESSOLUCIONES

    reconstrucción de la garra

    revisar que esta fallando
en el codigo

    formatear la micro sd 
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