


Integrantes

Jhon Alarcón

Fernando Garrido

Ana Gutiérrez

Cristobál Hernández

Felipe Lira



Índice
1 Introducción.

3 Análisis y diseño.

4 Arquitectura.

5 Interfaz gráfica.

6 Implementación

7 Resultados.

8 Progreso actual.

9 Conclusión.
Presentación de proyecto

2 Recordando



Durante el transcurso del semestre, se ha
planteado la tarea de realizar en equipo el
proyecto "Blitz", que consiste en el diseño,
construcción y programación de un robot.
Utilizando el Lego Mindstorm Ev3 Core Set, se
espera que este sea capaz de seguir
instrucciones que le permitan desplazarse, así
como recoger y soltar una pelota de ping pong.
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Objetivo general
Desarrollar un robot capaz de seguir instrucciones a través de una interfaz gráfica codificada en Python,
con la finalidad de desplazarse, recoger y dejar una pelota de ping pong.



Presentación de proyecto

Organización del Personal
Rol Responsables Involucrados 

Jefe de Grupo Cristóbal Hernández Cristóbal Hernández 

Ensamblador Felipe Lira Fernando Garrido

Programador Jhon Alarcón Cristóbal Hernández 

Documentador Ana Gutiérrez Ana Gutiérrez 

Diseñador Ana Gutiérrez Ana Gutiérrez 
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Costos
Hardware Software Gestión

$2.143.970 $0 $9.565.000

$11.708.970
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Requerimientos funcionales Requerimientos no funcionales
La interfaz gráfica debe ser fácil de usar y

responder en menos de 2 segundos.

El manual de usuario debe ser detallado y claro.

El robot debe funcionar por al menos 3 horas sin

necesidad de recargar.

El robot debe poder moverse en todas las

direcciones.

El robot debe ser capaz de recoger una pelota

de ping pong y dejarla.

El robot debe poder ser controlado por el usuario

a través de una interfaz.
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Usuario

Wifi

Servidor

Interfaz
Robot
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Conectar IP
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Botones
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Teclado
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Joystick



Código
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server.py
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library.py
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library.py
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Diagramas

tankmoves(OUTPUT_C, OUTPUT_D)

mover_arriba mover_atras mover_derecha mover_izquierda

mb(OUTPUT_B)

base_subir base_soltar

ma(OUTPUT_A)

atrapar soltar
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Torque
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Velocidad promedio
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Estado actual del proyecto
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Ensamblaje del robot.

Funciones de movimiento del robot.

Interfaz.

Servidor.

Conexión remota funcional.

Documentación del proyecto.

Carta Gantt.

Bitácoras, informes y presentaciones.



Problemas y soluciones 
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Problemas Soluciones

Falta de materiales
Se contactó al responsable de la distribución de piezas para solicitar las piezas
faltantes.

Diseño del robot inestable 
Se reconstruyó el robot para cumplir con los requisitos de estabilidad,
reforzando los puntos débiles.

Movimientos del robot
Se corrigieron las incongruencias entre el código y el diseño de la garra del
robot.

Planificación errónea Se reajustaron los tiempos para las actividades en la Carta Gantt.
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Progreso del robot



Versión actual
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