UNIVERSIDAD DE TARAPACA

ESCUELA UNIVERSITARIA DE INGENIERIA INDUSTRIAL, INFORMATICA Y
DE SISTEMAS

EUIIIS

Area de Ingenieria en Computacion e Informatica

i[ﬂngenieri @
Computacion e Inf

n e Informafica

Plan de proyecto
DANTRON

Autor(es):
Angelo Coriza
David Orellana
Nicolas Vargas
Asignatura: Proyecto 1
Profesor(es): Diego Aracena
Ricardo Valdivia

ARICA,24 de Octubre del 2018



Proyecto |
Formato para Plan de Proyecto

Historial de Cambios

Fecha Version Descripcion Autor(es)
16/08/2018 1.0 Creacién y formulacion de Angelo Coriza
proyecto David Orellana

Nicolas Vargas

16/08/2018 1.1 Complementacion de ideas
existentes , se afadid nuevas Nicolas Vargas
tareas y se asignaron nuevos roles
debido a la cantidad limitada de
integrantes
06/09/2018 1.2 Estudio de posibles riesgos que Nicolas Vargas
puedan existir a lo largo del
proyecto, soluciones de estos ,
completacién de contenidos
faltantes




Proyecto |
Formato para Plan de Proyecto

Tabla de Contenidos

1. Panorama General
1.1. Introduccidn
1.2. Objetivo General
1.3. Objetivos Especificos
1.4. Restricciones:
1.5. Entregables:

2. Organizacion del Personal
2.1. Descripcidn de Roles
2.2. Personal que cumplird los Roles
2.3. Mecanismos de Comunicacion

3. Planificacidn del Proyecto
3.1. Actividades:
3.2. Asignacidn de tiempo
3.3. Personal-rol asignado
3.3. Gestion de Riesgos:

4. Planificacion de los Recursos
4.1. Recursos Hardware-Software requeridos
4.2. Estimacion de Costos (Hardware, Software, Recursos Humanos)
5. Analisis-disefio
5.1 Especificacion de Requerimientos (incluyendo método/algoritmos considerados para resolver
el cubo Rubik)
5.2 Arquitectura Propuesta (incluyendo aspectos de comunicacion)
5.3 Disefio de la Interfaz Usuario
6. Implementacion
6.1 Descripcidn de los programas implementados (entradas, salidas, procesos)
6.2 Diagrama de interaccidon entre programas
7. resultados
7.1 Estado actual del proyecto
7.2 Problemas encontrados y soluciones propuestas
7.3 Conclusiones
8. Referencias (estandar IEEE)



Proyecto |
Formato para Plan de Proyecto

1.1.Introduccion

Lego Mindstorms es la tercera generacidon de bloques EV3 la cual posee de ciertos puertos de
comunicacion RJ12 los cuales nos permiten realizar comunicacién entre EV3 vy el dispositivo ya sea
sensor o motor ,para asi lograr una tarea determinada , con este modelo de lego se pretenderd ayudar
a una persona a resolver el famoso cubo de Rubik de 3x3 el cual consta de 5 colores distintos

La finalidad de este informe es dar a conocer el proyecto “Dantron ” que consiste en el armado de un
Robot Mindstorms de Lego el cual mediante unos algoritmos codificados en lenguaje de programacién
Python y escrito en el IDE (Entorno de Desarrollo Integrado ) Visual Studio Code sera capaz de ayudar a
una persona a armar un cubo de Rubik’s (mediante un algoritmo escogido por los miembros del equipo)
en un lapso de tiempo determinado adicionalmente en el presente informe se detallaran los miembros
del equipo a los cuales se les ha asignado una/s tareas especificas para contribuir con el desarrollo del
proyecto y este sea todo un éxito , asi mismo se informard de los recursos y gastos necesarios para
realizar el proyecto , analizar los posibles riesgos que puedan existir mediante el transcurso de su
desarrollo y las posibles soluciones para poder resolverlos de manera adecuada y sin detener el avance
de dicho proyecto .
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1.2. Objetivo General
1.2.A. Armar un robot Lego Mindstorms que puede ejecutar algoritmos de movimiento
para ayudar al armado de un cubo de Rubik de 3x3.

1.3. Objetivos Especificos

2.1.A. Seguirinstrucciones de armado de robot Lego Mindstorms EV3

2.1.B. Lograr codificar algoritmos de movimientos a lenguaje de programacién Python

2.1.C. Lograr una comunicacién exitosa entre el robot y el dispositivo (PC, Teléfono
celular) mediante Bluetooth para enviar algoritmos de movimiento los cuales
debieran ayudar al armado del cubo de Rubik’s .
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2.2. Restricciones:

Para el exitoso desarrollo del proyecto como restricciones tenemos los siguientes puntos a considerar.

e Tiempo: El tiempo es un factor clave para el proyecto ya que es el tiempo en el cual el proyecto
se debe realizar si o si, ya que no disponemos de ninglin mes , dia o semana de mas debido al fin
del semestre académico.

e Cantidad de Integrantes: Otra restriccion ya que algunos miembros del equipo deberan realizar
mas de alguna tarea debido que solo somos 3 integrantes en comparacidn a otros equipos de la
asignatura.

o Lego Mindstorms: Kit del robot que se nos ha dado para trabajar (Lego Mindstorms) no tenemos
otra opcién para trabajar.

® Programacion: Para codificar los algoritmos del cubo Rubik sélo podemos utilizar el lenguaje de
programacion Python por lo cual también nos vemos limitado.

e Sistema Operativo: Solo podemos elegir entre las 2 imagenes ISO entregadas por el profesor en
clases EV3D.
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2.3. Entregables

e Bitacoras: Al finalizar la clase del dia jueves se debera subir una Bitdcora con los avances
realizados en la semana, los problemas surgidos las posibles soluciones a estos y la planificacién
de las actividades a realizar en la semana siguiente.

® Presentaciones: Pueden ser realizadas en formato Power Point, estas presentaciones sirven para
promocionar el proyecto realizado indicando detalles, costes, avances, resolucion de problemas
surgidos, etc.

® Producto Final: EL producto final serd entregado con un manual de usuario en el cual se detalla
como funciona el producto, sus caracteristicas su funcionamiento y una pequefia demostracién
gue garantice su funcionamiento.

o Wiki: Promocién del proyecto en él se detallan avance actual del proyecto, presupuesto ,
fotografias del proceso, etc.




Proyecto |

Formato para Plan de Proyecto

2.1. Descripcion de Roles

Lider del equipo: Encargado de verificar el cumplimiento de los avances del proyecto en las
fechas establecidas , velar por el trabajo en equipo , generar buenas relaciones entre los
miembros del equipo .

Programador: Persona que se dedicara previamente a estudiar el lenguaje de programacion
Python para posteriormente codificar algoritmos de armado de cubo Rubik a dicho lenguaje de
programacion.

Armador: Persona encargada de arma el robot, conseguir piezas faltantes (en caso de de no
estén dichas piezas) si estan piezas no logran ser conseguidas se tratard de adaptar un
mecanismo con las piezas que ya poseemos.

Secretario: Persona encargada de subir las Bitdcoras y/o avances del proyecto.

Wiki : Persona encargada de subir fotografias con avances para promocionar el proyecto que se
esta realizando .

2.2. Personal que cumplira los Roles

Lider : Nicolas Vargas

Programador: Angelo Coriza / Nicolas Vargas

Armador: Nicolas Vargas /David Orellana / Angelo Coriza
Secretario : David Orellana / Angelo Coriza / Nicolas Vargas
Wiki : David Orellana

2.3. Mecanismos de Comunicacion

El mecanismo de comunicacion entre los miembros del equipo es en el aula de clases en las cuales se

conversara de avances, problemas surgidos, resolucion de estos este medio de comunicacién es
bastante limitado adicionalmente hemos creado Google Drive (para realizar mas rapido los
entregables del proyecto ) poseemos grupo de WhatsApp y grupo en Facebook ante cualquier
problema que pudiera surgir en determinado momento. Otro medio es REDMINE en el cual
subimos los avances del proyecto y tenemos acceso a nuestra carta Gantt.
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Planificacion del Proyecto

3.1. Actividades: Dentro del proyecto de momento tenemos contempladas las siguientes actividades :

Armado del robot: Construir el Robot a partir de un plano modificado
Responsables:- Nicolas Vargas

Seguidores: -Angelo Coriza

Producto: Armado completo del Robot mediante las instrucciones de Lego

Aprender Python: Aprender lenguaje Python para la codificacion de algoritmos de
movimiento del robot

Responsable: -Nicolas Vargas

Producto: Conocimiento del lenguaje de programacién Python

Realizar Wiki: Crear y actualizar una wiki en la plataforma Redmine

1. Aprender HTML: Aprender lenguaje HTML para la creacién de la wiki

2. Completar wiki: Actualizar la wiki

Responsable:-David Orellana

Seguidores:---

Producto: Wiki en la cual se promociona y se muestran avances realizados en el
proyecto.

Programacion del robot : Programar mediante el lenguaje Python poder mover el robot.
1. Conexion computadora robot: Conexion via SSH del Brick con el PC para poder
enviar los archivos ejecutables los cuales permitiran que el Robot realice ciertos
movimientos los cuales ayudaran a resolver un cubo de Rubik’s.
2. Probar cédigo del robot: Se probaran los cddigos o ajustaran para que realicen la
tarea predeterminada de manera éptima.
Responsable: - Nicolas Vargas
Producto: Codigo del robot
Informe 1: Crear informe de planificacién del proyecto
Responsable:- Nicolas Vargas
Seguidores: Angelo Corizay David Orellana
Producto: Planificacion del proyecto en formato Word.
Presentacion 1: Crear presentacidn de la planificacion del proyecto
Responsable: Nicolas Vargas
Seguidores: -Angelo Coriza, -David Orellana
Producto: Planificacion del proyecto en formato Power Point
Buscar algoritmos del movimiento del Cubo: Hallar algoritmos de movimiento de cubo
Rubik’s de 3x3y adaptarlo al Lenguaje de Programacién Python.
Responsable:-David Orellana
Producto: Conocimiento de algoritmos y su codificacién
Comunicacion Remota Con el Robot: Buscar e implementar comunicacion remota con
el robot
1. Investigar Manera de Comunicacion Remota: Investigar multiples formas de
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conectarse remotamente con el robot

2. Implementar Comunicacién Remota: Implementar una forma de comunicaciéon
previamente investigada.

3. Calibracion de la Comunicacion: Resolver problemas en la comunicacién entre el
robot y el dispositivo.

Responsable:-Angelo Coriza

Seguidores:---

Producto: comunicacidn remota con el robot

e Informe 2: Crear informe del avance del proyecto
Responsable:-David Orellana
Seguidores: - Nicolas Vargas , Angelo Coriza
Producto: Informe con los avances realizados y la correccion del informe entregado
anteriormente en formato WORD
® Presentacidn 2: Crear presentacion del avance del proyecto
Responsable:-David Orellana
Seguidores: - Nicolas Vargas, Angelo Coriza
Producto: Presentacion en formato Power Point

3.2. Asignacion de tiempo:

2018-8 2018-9 2018-10 2018-11 2018-12
32 33 34 35 36 37 38 39 40 41 42 43 44 45 46 47 48 49 50 51
Proyecto 1 2018
Grupo 6 2018 * Grupo 6 2018
Armar Robot mesm—— New 100%
Informe 1 mmmm New 100%
Aprender Python e New 100%
Realizar Wiki @ MNew 80%
Aprender html mmmm New 100%
Completar Wiki T E—— New 60%
Programacion del Robot & —pMNew 90%
Conexion Computador Robot mmmm New 100%
Probar Codigos para el Robot I New B0%
Presentacion 1 mmm New 100%
Buscar algoritmos del movimiento del Cubo Rubik s New 100%
Presentacion 2 | New 100%
Informe 2 | New 100%
Comunicacién Remota Con el Robot o= »MNew 10%
Investigar Manera de Comunicacion Remota - New 30%
Implementar Comunicacion Remota New 0%
Calibracion de la Comunicacién New 0%
Informe Final New 0%
Presentacion Final New 0%
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3.3. Personal-rol asignado:

Actividad

Descripcién

Responsable

Seguidores

Lider

Encargado de verificar el
cumplimiento de los avances del
proyecto en las fechas
establecidas, velar por el
trabajo en equipo , generar
buenas relaciones entre los
miembros del equipo .

Nicolas Vargas

Programadores

Persona que se dedicara
previamente a estudiar el
lenguaje de programacion
Python para posteriormente
codificar algoritmos de armado
de cubo Rubik a dicho lenguaje
de programacion.

Nicolas Vargas

Angelo Coriza

Armadores

Persona encargada de arma el
robot, conseguir piezas faltantes
(en caso de de no estén dichas
piezas) si estan piezas no logran
ser conseguidas se tratara de
adaptar un mecanismo con las
piezas que ya poseemos.

Nicolas Vargas

David Orellana
— Angelo Coriza

Secretario

Persona encargada de subir las
Bitacoras y/o avances del
proyecto.

David Orellana

Nicolas Vargas
— Angelo Coriza

Encargado de la wiki

Persona encargada de subir
fotografias con avances para
promocionar el proyecto que se
estd realizando .

David Orellana

11
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3.3. Gestion de Riesgos:

armado del robot

Riesgos Probabilidad de Nivel de Impacto Accién Remedial
Ocurrencia

Falte tiempo para el 70% 3 Se tratard de distribuir de

desarrollo del manera mejor las

proyecto actividades restantes o
algdn miembro del equipo
debera realizar més de
alguna tarea con el fin de
agilizar el avance del
proyecto

Persona ajena al 60% 5 Dejamos escondido en la

equipo manipule el sala del ayudando el robot

Robot y lo dafie o use del equipo con la finalidad

incorrectamente de protegerlo de la
manipulacién de terceras
personas ajenas al
proyecto.

Algin miembro tenga 90% 6 Mantener una

problemas o comunicacién estable en el

abandone el equipo equipo.

Dafio o pérdida de 40% 2 Las tarjetas SD suelen ser

TarjetaSD o muy fragiles a multiples

Adaptador Wifi factores en caso de dafio se
haran copias de seguridad
constantemente y se
reemplazard el dispositivo
danado

Piezas faltantes en el 30% 4 Se deberd adaptar la pieza

faltante los las piezas ya
tenidas en el kit de Lego

12
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4.1. Recursos Hardware-Software requeridos

Hardware: Para el exitoso desarrollo del proyecto se necesita de Un Kit de lego
MindStorms con todos sus accesorios, un PC para codificar los algoritmos en Python,
una tarjeta SD, un adaptador WIFI y un cubo de Rubik’s

Software: Se requiere del sistema operativo (para cargador en el robot y enviar los
codigos) el cual fue entregado en clases, el IDE Visual Studio Code , el lenguaje de
Programacion Python el cual puede ser descargado de su sitio WEB

4.2, Estimacion de Costos (Hardware, Software, Recursos Humanos)

Hardware: 1 notebook o PC para realizar la programacién de algoritmos de armado de
cubo Rubik’s , 1 kit de Lego Mindstorm, cubo rubik 3x3, tarjeta sd, dongle wi-fi

Software: Los software utilizados en este proyecto no poseen costo ya que puede ser
descargado de la web sin ningun costo .

Recursos Humanos: El conocimiento de cada miembro es esencial para el desarrollo de
este proyecto ya que cada uno aporta su conocimiento para potenciar el éxito que
tendra en proyecto.

o Valor Hora:$9.500

o Horas de trabajo(en la semana):12 horas

o Semanas de trabajo: 18

o Total de costos(Por persona):$2.052.000

13
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Valor equipo(3 personas)

Productos

Robot EV3

MicroSD

Adaptador

Cubo Rubik

Software

Total

Costos(CLP)

$490.209

$6.000

$9.000

$8.000

S0

$6.156.00

$6.669.209

14
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5. Analisis-disefio

5.1 Especificacion de Requerimientos (incluyendo método/algoritmos considerados para
resolver el cubo Rubik)

El robot ejecutard cédigos para hacer movimientos que ayuden al armado de un cubo Rubik’s
mediante una plataforma giratoria que movera la base del cubo y un brazo movil que

lo invertira para cambiar la base del cubo. El robot no armara el cubo solo ejecuta movimientos
que lo puedan armar ya que no cuenta con un sensor.

Requerimientos Funcional:Se realizard una conexion entre el computador y el robot para que
este mediante una interfaz gréafica tendrd opciones las cuales ayudaran al robot Lego
Mindstorms a el armado de un cubo Rubik mediante algoritmos de movimientos.

Requerimientos no Funcional:Para un mejor entendimiento del proyecto se adjuntara un
manual de usuario con la finalidad de ayudar a entender el funcionamiento del robot.

5.2 Arquitectura Propuesta (incluyendo aspectos de comunicacion)

Como se dijo anteriormente el robot consta con un brazoy una plataforma giratoria cuales se
moveran mediante motores conectados al EV3 ,los cuales puestos en un extremo del robot
(brazo) y otro en una la base del robot (plataforma) estos se comunicaran mediante unos cables
a el brick, a su vez este ejecutara las ordenes que deben hacer. Este robot fue creado mediante
el disefio propuesto por los creadores del robot “MindCuber EV3”, este disefio fue modificado
para cumplir las especificaciones de nuestro robot, también por un problema de piezas, con las
cuales no se podian hacer partes importantes del robot. Esto fue solucionado creando las partes
del robot y asi aseguramos el correcto funcionamiento.

M in(IC.pb3r

Copyright © 2014 David Gliday mindcuber.com

15
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5.3 Disefio de la Interfaz Usuario

glecutar conectar

=] i =

Esta consiste en una pantalla en la cual hay tres botones, dos de estos son para cambiar

el movimiento a realizar por el robot, el tercer botdn es con el cual se ejecutara el
movimiento en el espacio de la imagen del centro. El botén conectar es con el cual se
conectara el brik con el dispositivo moévil mediante una conexion Bluetooth la interfaz
serd realizada en “APP Inventor ” , para lo cual serd compatibles con dispositivos que
posean el sistema operativo Android .

16
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6. Implementacion
6.1 Descripcion de los programas implementados (entradas, salidas, procesos)

Run_to_rel_pos:Funcion que permite girar el motor en 360 grados a una velocidad maxima
de 900 y este misma funcion aplica un freno.

‘OutB’:Puerto de comunicacion con el robot y el motor que se usara,para usar a otro puerto
basta con cambiar la letra ‘B’ a la letra del puerto que se pretenda usar.
LargeMotor:Asigna una variable del objeto motor para poder usarlo.

6.2 Diagrama de interaccidon entre programas

Diagrama de Interaccion

PROGRAMACION

COMPUTADOR e A

Disefic MENU
Ejecucion
Pantalla principal de la
aplicacion desarrollada en APP
Inventor

CONEXION

La conexion pude ser por
medio de 55H o mediante
conexién bluetooth

SELECCIONAR EJECUTAR

Movimiento el cual debera realizar Ejecutar el codigo en Python el cual permitira
el robot ayudar en el armado de un cubo de Rubik’s

17
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7.

Resultados
7.1 Estado actual del proyecto

El proyecto se encuentra en la fase de programacion del robot por un problema de software.
Ademas también se esta investigando codmo realizar la conexidén a través de bluetooth
utilizando “App Inventor” para poder hacer uso del robot mediante un Smartphone.Como
apoyo para la conexion se estd analizando los apuntes entregados por los profesores.

7.2 Problemas encontrados y soluciones propuestas

-Problemas en armado

El problema que se presentd con el armado del robot fue la falta de piezas con respecto a
manual del robot EV3.La solucion propuesta para el problema fue que se nos facilitaron
piezas Lego y hubieron piezas sobrantes del sensor que se omite para poder utilizarlas.

También surgié el problema de tener que adaptar la base giratoria, ya que, algunas de las
piezas necesarias para su armado no se encontraban en el kit de Mindstorms. La soluciéon
planteada fue el crear desde cero la base con las piezas no utilizadas.

-Problemas en programacion

El primer problema encontrado fue el software del brick ev3 al instalar ev3dev instalando la
versién “ev3dev-jessie” con el cual no pudimos crear cddigos para el movimiento del robot
por problemas con las librerias de esta versidn. La solucion propuesta a este problema fue
instalar la versién “ev3dev-stretch” ,este problema nos quitdé demasiado tiempo ya que
estuvimos paralizados en busca de la solucidn al problema y después de muchos intentos sin
éxito logramos solucionar el inconveniente presentado.

18
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7.3 Conclusiones
En este punto del proyecto logramos un gran avance ,ya que, logramos el movimiento
exitoso del Robot lo cual se nos presentd como un gran problema en el desarrollo del
proyecto y provocd un gran retraso,sin embargo se logré solucionar dando avance a los
demas pasos como adaptar los algoritmos del cubo rubik al robot y la comunicacion a
través de bluetooth utilizando App Inventor.
Como grupo consideramos que el problema del movimiento del robot si bien nos
presentd un gran atraso logro que hicieramos una mejor optimizacién del tiempo en
clases y en los horarios fuera de clase para el avance del proyecto.

19
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