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INTRODUGGION DEL PROBLEMA

e Seguridad de los frabajadores.
e Traslado de materiales.




0BJETIVOS

Objetivo General:

e Desarrollar un modelo a escala de un
vehiculo minero utilizando el set LEGO
SPIKE Prime, para simular el transporte de
cargag, evaluando su movilidad y control,
con el fin de proponer una solucion
tecnoldgica que garantice la seguridad de
los trabajadores frente a los desafios del
entorno subterrdneo.




0BJETIVOS

Obijetivos Especificos:

o Experimentar con el set Lego Spike Prime.

e Explorar las librerias de Python en base a Lego Spike
Prime.

« Armary ensamblar un modelo eficiente al momento de
moverse y que pueda mantener una carga estable
durante el trayecto.

e Hacer una interfaz grafica con Tkinter apta para que el
usuario pueda usarla.




GARTA GANNT

Un medio visual para mostrar las
actividades y el desarrollo de un
proyecto , permitiendo tener una
vision clara del avance de cada
tarea denfro de un lapso de
tiempo predeterminado.
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% GRUPO &

| Featurs #48%&: Administrar el grupo

1| Featurs #4857 Definicion del contrato de trabajo

.| Featurs #48&2: Definir objetivos

15|
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Feature #43&3; Plantear el objetivo general

Feature #43&4: Definir objetivos especificos

1| Featurse #485%8: Inventario
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Feature #43%%: Cuantificacion de las piezas

i | Feature #4300: Completar bitacora
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Feature #4301; Completar bitacora N2 1
Feature #502&: Completar bitacora N? 2
Feature #5027: Completar bitacora N° 3
Featura #5028: Completar bitacora N® 4
Feature #5437: Completar bitacora N° 5
Feature #5525: Completar bitacora N° &
Feature #5327: Completar bitacora N® 7

Feature #5722: Completar Bitacora N® 9

Feature #5725: Completar bitacora N° 10
Feature #3807; Completar bitacora N2 11
Feature #3810: Completar bitacora N° 12

| Featurse #4902: Construccion del robot
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15|
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Featura £4504: Prusba de disefio del robot

Feature #574%9; Prototipo de programacion

Feature #4362: Explorar formas de manejar el 5.

.| Featurs #4874: Trabajar en el informe

1.l

Featurs #4875: Definir actividades
Feature #487&; Realizar la carta gantt
Feature #502%: Item carta Gantt

Feature #5030: ftem estimacion de costos

Feature £5031: Item conclusicn
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Featurse #4502: Construccicn del robot
2| Feature #4304: Prueba de diseno del robot

2| Feature #5749: Prototipo de programacion

2| Feature #4362: Explorar formas de manejar el ...

Featurse #4874: Trabajar en el informe

2| Feature #4875: Definir actividades
Featurs #4876: Realizar la carta gantt
Feature #5029: ftem carta Gantt

Feature 25020: Ttern estimacién de costos

o e =

Feature #5031: Item conclusién

o | Featurs #3032: Revision del Informe
Feature #53138: Trabajar en el informe 2

Feature #5241: Control inalambrico del robot

o | Feature #5242: Disenar la interfaz de control

o | Feature #36£5: Programacion de movimientos

o | Featura #5712: Cambio de programacion del me...

o | Feature #5775: Interfaz grafica

Feature #518&: Manual de usuario

2| Featura #5190: Planificacion

Feature #5555: Trayectoria del robot

Featurs #5557: Prueba del robot en pista
Feature #5734: Pista

2| Feature #3735: Definir la pista

2| Feature #5776: Creacion de los obstaculos
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GESTION DE RIESGOS

Se han tomado medidas de los riesgos que podriamos
enconfrar en este proyecto, siendo estos 4 niveles:

.Dano catastrofico.
.Dano critico.

.Dano circunstancial.
.Dano irrelevante.
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Planeacion de [0S recursos

Para llevar a cabo el proyecto, se
requirieron diversos equipos fisicos vy
equipos informaticos.




HARDWARE

Para este robot fue necesario
utilizar:

e El set de Lego Spike Prime
o« Computadores
e Manilla de PS4




SOFTWARE

m Pybricks

Para el robot fue necesario
implementar:

2] education
Google Docs o Pybricks
e Lego Education Spike Prime
¢oYo  Documentos de Google
q ¢

e Visual Studio Code
e Redmine

A
REDMINE




CONCLUSION

En conclusidon durante esta primera fase se ha llegado a una
familiarizacidn con los componentes del set, facilitando el desarrollo de
las actividades que se definieron como el disefio del robot, la movilidad

del robot y la interfaz grafica para el usuario.



CONCLUSION

Puntos corregidos:
e Tabla de actividades: las actividades anteriores eran poco
especificas y no concordaban con la carta Ganft.

e« Conclusion: la conclusion era breve y no mencionaba las
actividades futuras.

« Indice de tablas y figuras: antes no se encontraban presentes.
o Referencias: referenciadas incorrectamente.






