UNIVERSIDAD DE TARAPACA
L

FACULTAD DE INGENIERIA

DEPARTAMENTO DE INGENIERiA CIVIL EN COMPUTACION E
INFORMATICA

Ingenieri@)

. Computacidn e Informdtica

Informe Inicial
“Brazo Robético de agarre con LEGO”

Alumno(os): Carlos Cossio
Bryan Palacios
Franco Churata
Benjamin Aguilera
Joaquin Quezada

Asignatura: Proyecto |

Profesor: Baris Klobertanz



Proyecto | Plan de Proyecto Avance

Historial de Cambios

Fecha Versioén Descripcion Autor(es)
26/09/2025 1.0 Concepcion del Carlos Cossio
documento
29/09/2025 11 Recopilacion de | g0 i min Aguilera
datos del proyecto
1/10/2025 1.2 Redaccion de items | £ o0 0 churata
iniciales
Inclusion de
6/10/25 1.3 planificaciones Carlos Cossio
recursos y riesgos
Penultima revision
10/10/25 1.4 y pulimento de Byran Palacios
detalles
17/110/25 15 Finalizacion del | ) s cossio
informe

Pagina | 2




Proyecto | Plan de Proyecto Avance

Tabla de Contenidos

1. Panorama General

1.1. Especificacién del Problema
1.2. Obijetivos
1.2.1. Objetivo General
1.2.2. Objetivo Especifico
1.3. Restricciones
1.4. Entregables
2. Organizacion del Personal
2.1. Descripcién de los Roles
2.2. Personal que cumplira los Roles
2.3. Mecanismos de Comunicacién
3. Planificacion del Proyecto
3.1. Actividades
3.2. Carta Gantt
3.3. Gestion de Riesgos
4. Planificacion de los Recursos
4.1. Hardware
4.2. Software
4.3. Estimacion de Costos
5. Conclusién

© O 0 0 00 0o N N OO0 oo oo v & B & b

6. Referencias

Pagina | 3



Proyecto | Plan de Proyecto Avance

1. Panel General

1.1 Introduccion

Durante el desarrollo del semestre, nuestro grupo llevara a cabo la construccion,
integracion y programacion de un brazo robotico de agarre. El objetivo principal es
disefiar un sistema automatizado capaz de sujetar, levantar y depositar bloques en un
vehiculo robético de transporte, el cual sera ensamblado y programado por otro grupo
dentro del mismo proyecto colaborativo.

Este proyecto forma parte de una colaboracién entre tres equipos, donde cada uno
cumple un rol definido: disefio del brazo de agarre, desarrollo del vehiculo auténomo y
coordinacion del sistema conjunto mediante comunicacion y control sincronizado.

El trabajo se centra en las etapas de experimentacion mecanica, disefio estructural y
cinematico, ensamblaje funcional, programacioén del sistema de control y
documentacion técnica del proceso. Asimismo, se aplican metodologias de trabajo
colaborativo, gestion de tareas mediante herramientas digitales y principios de
ingenieria de control y automatizacion, con el propdsito de lograr una integracion
eficiente entre los distintos subsistemas del proyecto.

1.2 Objetivos
1.2.1 Objetivo General

Desarrollar y programar un brazo robético de agarre capaz de tomar y trasladar
bloques hacia un vehiculo de carga automatizado, mediante una interfaz de control
manual operada por el usuario. El sistema estara conformado por mecanismos de
accionamiento y un modulo de control programable, permitiendo realizar movimientos
coordinados y precisos entre el brazo robdtico y el camion dentro del entorno
experimental.

1.2.2 Objetivos Especificos

e Analizar distintos disefios de sistemas de agarre y mecanismos de sujecion,
evaluando su eficiencia estructural y capacidad de manipulacion mediante piezas
LEGO.

e Disenar y ensamblar un modelo funcional del brazo robético que presente
estabilidad mecanica y precision en el movimiento de agarre.
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e Programar la secuencia de movimientos del sistema de agarre utilizando la
plataforma de programacion visual y posteriormente migrar el control a cédigo
Python para una mayor flexibilidad.

e Coordinar y colaborar con los demas grupos involucrados en el proyecto para
sincronizar las funciones de carga y descarga entre el brazo robdético y el vehiculo
automatizado.

e Documentar el proceso de desarrollo mediante informes técnicos y bitacoras
semanales rotativas, registrando avances, ajustes y resultados de cada etapa.

1.3 Restricciones

e Se debe programar en Python.

e Se debe utilizar el set LEGO Spike Prime y su kit de expansion.

e Elrobot debe ser capaz de tomar y soltar bloques sin errores.

e Se debe mantener conexidn entre el computador y el robot mediante cable o
conexion inaldmbrica estable.

e (Cantidad de integrantes limitada a cinco.

1.4 Entregables

e Bitacoras semanales: Informe del avance del grupo, rotando el responsable cada
semana.
Carta Gantt: Cronograma del proyecto con las actividades principales.
Informe de Formulacién: Documento actual que describe la organizacion,
planificacion y objetivos.

e Presentacion Final: Exposicion del funcionamiento de la garra y los resultados
obtenidos.

2. Organizacion del Personal

2.1 Descripcion de los Roles

Jefe de Proyecto / Documentador: Coordina el grupo, redacta informes y bitacoras.
Ensambladores: Encargados del armado fisico del robot y de probar la garra.

Programadores: Desarrollan los movimientos y controles del robot en la app Spike
Prime y Python.

Los roles son rotativos segun la semana, para fomentar el aprendizaje integral del
equipo.
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2.2 Personal que Cumplira los Roles

Rol

Responsable

Involucrados

Jefe de Proyecto /
Documentador

Carlos Cossio

Todo el grupo

Ensambladores

Franco Churata,
Bryan Palacios

Franco, Bryan

Programadores

Joaquin quesada,
Benjamin Aguilera

Joaquin, Benjamin

Apoyo General

Todo el grupo

Todos los integrantes

2.3 Métodos de Comunicacion

3. Planificacién del Proyecto

3.1 Actividades

WhatsApp: para coordinacion rapida y avisos inmediatos.
Reuniones presenciales: durante las clases de laboratorio.
Redmine: para entrega de documentos e informes semanales.

Nombre Descripcion Responsable Producto

Analisis Inicial Revision de ideas | Todo el grupo Diseio
y mecanismos de Conceptual
garra

Ensamblaje del Construccion del |Franco, Bryan Garra

robot modelo base y parcialmente
conexion de funcional
piezas

Programa Inicial Pruebas de Benjamin , Robot en
movimiento Joaquin Movimiento
mediante Spike
Prime

Adaptacion de Conversion de Benjamin, Cédigo en Python

cédigo bloques a Python |Joaquin funcional
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Elaboracion de
Informe y Bitacora

Registro de
avances
semanales

Carlos, grupo
rotativo

Bitacoras
semanales

Presentacion
Final

Preparacioén de
exposicion y
demostracion

Todo el grupo

Presentacion del
proyecto

Carta Gantt 3.2

% Proyecto I 2025
% GRUPO 5

2025-10

41
e |7|8|9|10
L MM IV

13|14 (15|16 (17
LIMM 1|V

42 43 44
20|21 (22|23 (24 27|28|29 (30|31
LMM 1|V LIM|M|J |V

¥ Proyecto I 2025

1

Feature #5169: Fase 1
Feature #4903: Investigacién
Feature #5130: Analisis de modelos previos ...
Feature #5131: Verificacion de compatibilida...
Feature #5237: Eleccion del Modelo Fina

Feature #5175: Asignacion de roles

Feature #5198: Documentacion

Feature #5133: Registro de bitdcoras E

Feature #5222: Avance del Informe E

Feature #5227: Informe 1 E

Feature #5204: Ensamble
Feature #5136: Montaje de la base estructur...

Feature #5238: Montaje del brazo Resof

Feature #5137: Conexion de cables y compo BN pesoly

Feature #5138: Optimizacién del Robot

Feature #5233: Pruebas con el Robot

Resolve

Feature #5008: Codificacidn

Feature #5141:

Feature #5140

Feature #5220:

Feature #5143:

Feature #5232

Feature #5235: Uso de Github

Feature #5236: Creacion del repositorio

Familiarizacién con el Softw... BB Resolved 100%

: Programacién de movimient. .

Codificacién con Blogues
Codificacion con Python

: Optimizacion del codigo

Gestion de Riesgos 3.3

Riesgos

Nivel de Impacto Acciéon Remedial

Falta de piezas

3 Solicitar piezas de
reemplazo o usar piezas
del kit de expansién
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Pérdida del robot o
desarme entre clases

Guardar el robot en un
lugar seguro y registrar
su estado al finalizar
cada sesion

Falta de tiempo y carga
académica

Coordinar mejor los
horarios y distribuir
tareas entre los
miembros

Errores de codificacion

Revisar cédigo en
equipo y comparacion
ejemplos de Spike Prime

Incompatibilidad con
mando externo

Buscar alternativas
dentro del software
Spike Prime o mediante
Python.

4.Planificacion de los Recursos

4.1 Hardware

e Set LEGO Spike Prime- Kit de expansion de Spike Prime

e Computadores personales (5)
e Cable de conexion robot-computador

4.2 Software

Spike Prime App
Visual Studio Code
Python

4.3 Estimacion de Costos
Producto

LEGO Spike Prime

Kit de expansién

Redmine (para informes)

$600.000
$150.000
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Laptops (propias) -
Software (licencias académicas) -

Total Estimado $750.000

5. Conclusion

Durante las primeras semanas del proyecto, el grupo logré disefiar, ensamblar y poner
en funcionamiento un brazo robético de agarre utilizando el kit LEGO Spike Prime. A
pesar de enfrentar dificultades como la falta de componentes estructurales especificos,
problemas de compatibilidad con controladores externos y retrasos derivados del
reensamblaje del prototipo, se ha conseguido un avance significativo en el desarrollo
del sistema mecatrénico.

Actualmente, el brazo robdtico es capaz de realizar movimientos controlados de
apertura y cierre mediante bloques de programacion visual en la plataforma Spike. El
siguiente objetivo del equipo consiste en migrar el control a un entorno de
programacion en Python, lo que permitira mayor flexibilidad en la gestion de sensores,
motores y rutinas de movimiento.

El equipo ha mantenido una participacion constante, comunicacion efectiva y una
buena distribucion de tareas, factores que han permitido cumplir satisfactoriamente los
objetivos definidos para esta primera etapa del proyecto

6. Referencias

e Sitio oficial LEGO Education Spike Prime:
https://education.lego.com/es-es/product/spike-prime
Plataforma Redmine UTA: https://redmine.uta.cl
Guias de programacion Spike Prime en Python (LEGO Education).
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