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1. ANÁLISIS Y DISEÑO
ESPECIFICACIÓN DE REQUERIMIENTOS

FUNCIONALES NO FUNCIONALES

DESARROLLAR UN ROBOT QUE
SE COMUNIQUE VÍA WIFI Y SE
CONTROLE MEDIANTE UNA GUI.

CAPACIDAD PARA
DESPLAZARSE Y LEVANTAR
UNA BOLA DE PING PONG.

LA GUI DEBE OFRECER
OPCIONES  PARA
DESPLAZARSE, MOVER LA
PALA DE LA BOLA Y REALIZAR
EL LEVANTAMIENTO.

EL PROYECTO DEBE INCLUIR
UN MANUAL DETALLADO CON
INSTRUCCIONES COMPLETAS
SOBRE EL FUNCIONAMIENTO
INTEGRAL DEL ROBOT.

LA GUI DEBE CONTAR CON
BOTONES ESPECÍFICOS PARA
CADA FUNCIÓN DEL ROBOT.



ARQUITECTURA

CONEXIÓN REMOTA A
TRAVÉS DE UN
SERVIDOR.

INPUT DESDE UNA GUI.



Interfaz de usuario

Tkinter: python



2. IMPLEMEntación
Server



librería



interfaz de usuario



interfaz de usuario



3. Resultados
Estado actual del proyecto

Ya se ha generado un diseño satisfactorio
para el robot y su garra.

El robot es totalmente capaz de moverse a
tiempo real con el teclado a través de un
servidor y librerías creados en Python.

Actualización de la Wiki hasta la
actualidad del proyecto.

Se ha creado una interfaz gráfica con
diseños propios.

Se generaron bitácoras durante la
duración de todo el proyecto.



Problemas encontrados
problema solución

El robot no se movía
de manera fluida y a
tiempo real con el
teclado.

La plataforma del
robot no podía
cumplir con el
requerimiento de la
problemática.

La Wiki no avanzaba
en el tiempo
establecido.

Los programadores
investigaron y
buscaron la lógica
necesaria para el
correcto movimiento
del robot.

El constructor se
encargó de diseñar
una garra Más
adecuada.

Los documentadores
repartieron su
trabajo para dar
suficiente prioridad
a la wiki.



CONCLusión


