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Introduccion

Desarrollamos un brazo ro
de agarre con LEGO Spike

0otico

Prime,

trabajandolo desde su diseno hasta

Su programacion. Este si

stema

formara parte de una prueba final

donde se integraran los

tres

equipos: el auto robotico, la garray

el organizador.

INTRODUCCION




Objetivos

Analizar distintos disenos de agarre
Construir un brazo estable y funcional
Programar movimientos en bloques vy
Python

Coordinar con el vehiculo automatizado
Documentar avances

Registrar bitacoras semanales

Desarrollar un brazo robotico capaz
de trasladar bloques a un vehiculo
automatizado, controlado por un
mando y funcionando de forma
eficiente y coordinada dentro del
sistema colaborativo.

OBJETIVOS



Organizacion
del personal

o

Nombre

Descripcion

Responsable

Investigacion

Revision de ideas, analisis de
modelos y revision de
compatibilidad de piezas

Todo el grupo

Ensamble

Construccion del modelo base y
conexiodn de piezas

Franco

Documentacion

Registro de bitacoras semanales y
elaboracion del informe

Todo el grupo

Codificacion

Programaciéon de movimientos
basicos con bloques con el
software Lego MINDSTORMS

Joaquin Quezada

Presentacion Final

Preparacion de exposicion 'y
demostracion

Todo el grupo

ORGANIZACION DEL PERSONAL




Planificacion del Proyecto

Organizamos el desarrollo del brazo robdtico
atedidaties: ungestigacéncimicide ensamble del
prototipo, documentacion, programacion de
movimientos y preparacion de la presentacion
final.

Utilizamos una Carta Gantt para ordenar los
tiempos y una gestion de riesgos para anticipar
problemas y definir acciones de solucion.

Nombre Descripcion Responsable Producto
Investigacion Revision de ideas, Todo el grupo Disefio Conceptual
analisis de modelos
y revision de
compatibilidad de
piezas
Ensamble Construccion del Franco (arra parcialmente
modelo base y Bryan funcional
conexion de piezas
Documentacion Registro de Todo el grupo Robot en
bitacoras semanales Movimiento
y elaboracion del
informe
Codificacion Programacion de Joaquin Quezada | Cadigo en Python
movimientos basicos funcional
con blogues con el
software Lego
MINDSTORMS
Presentacion Preparacion de Todo el grupo Presentacion del
Final exposicion y proyecto
demostracion

PLANIFICACION DEL PROYECTO




Carta Gantt

41 o b
b (7|8 |9 |(10|11|12|13|14|15|16 |17 (18|19 (20|21 (22|23 |24

M| ]| V|S|IDILIMM[I|¥|(S(D(LIMM|]|V|S5SIDILIMM|] |V

Es una herramienta fundamental para la gestion del . . .0.- P N L I $ Proyecto 1 2425
proyecto que visualiza todas las actividades y su estado § GrRUPO 5 N T s e B o e ey
d e avance, perm |t|e N d o) al gru p O mon |t orear pl azos y Feature £5169: Fase 1 WA NS N S [ [ [ e e — e ——
asignacion de tareas para un cumplimiento organizado “eeture 4505 Investgacon Resgvet 10

[y
Fd
[£X)
I
Ln

Feature #5130: Anadlisis de modelos previos ... | Resolved 100%
y efICIente- Feature #5131: Vernficacion de compatibilida...| Resolved 100%
Feature #5237: Eleccion del Modelo Final Resolved 100%

Feature #5175: Asignacion de roles Resolved 100%
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Feature #5198: Documentacion

Feature #5133: Registro de bitacoras

Feature #5222: Avance del Informe Resolved 100%

Feature £5227: Informe 1 Resojved 100%

DD D e S e e S

Feature £5204: Ensamblaje Resolved 100%
Feature #5136: Montaje de la base estructur...| Resolved 100%

Feature #5238: Montaje del brazo Resolved 100%

Feature £5137: Conexion de cables y compo... BB Resolved 100%

Fesolved 100%

S A

Feature £5233: Pruebas de agarre con el Ro...

Feature #5008: Codificacidn

Feature £5141: Familiarizacién con el Softw... B pecolved 100%

o

Feature #5140: Programacion de movimient... Resolved 100

Feature £5220: Codificacion con Blogues Resolved 100%

Feature £5236: Creacion del repositorio en ...

Feature #5940: Integracion del control inala...

CARTA GANTT



Gestion de Riesgos

Riesgos Nivel de Impacto Accion Remedial
La gestion de riesgos identifica y planifica Falta de piezas 3 Solicitar piezas de
respuestas a eventos negativos para proteger los reemplazo o usar piezas
. del kit de expansion
objetivos.
Pérdida del robot o 2 Guardar el robot en un
El Nivel de Impacto se mide en una escala de 1 desarme entre clases lugar seguro y registrar su
Bai 5 (Alto). dond | ior indi estado al finalizar cada
(Bajo) a 5 (Alto), donde un valor superior indica una Sesion
amenaza mas grave.
Falta de tiempo y carga 3 Coordinar mejor los
, . . , L academica horarios y distribuir tareas
e Bajo (1): Solucion sencilla y minimo impacto. entre los miembros
e Medio (3): Requiere recursos y afecta plazos. — _ — _
e Alto (5): Amenaza la viabilidad del proyecto Errores de codificacion 4 Revisar f:.c_:d|g|::_en equipo y
' ' comparacion ejemplos de
Spike Prime
Incompatibilidad con 1 Buscar alternativas dentro
mando externo del software Spike Prime o
mediante Python.

GESTION DE RIESGOS



Planificacion de Recursos

Costos por Persona

ldentificamos los recursos necesarios para el [costopor Homa Horas Trabajadas Costo Total
proyecto, organizandolos en hardware, software y F

recursos financieros. Incluimos los materiales
utilizados (como Spike Prime vy laptops), las
herramientas de programacion y documentacion, y

$3.000 clp 20 $300.000 clp

Costos de hardware

Recurso Cantidad Precio
una estimacion de costos basada en horas de |iegospike Prime 1 $600.000 clp
trabajo por integrante. Esto nos permitio calcular el | Kitde Expansion 1 $150.000 clp
costo total del proyecto y asegurar su viabilidad. Uniarsiga, Jado porta > $350.000 clp

Resumen General

Concepto Costo
Hardware total $2.500.000 clp
Mano de obra total $300.000 clp
Total estimado del proyecto $2.800.000 clp

PLANIFICACION DE RECURSOS







Conclusion

A lo largo del desarrollo del proyecto y de la elaboracién del informe,
logramos no solo avanzar en la construccion y programacion del
brazo robotico, sino también mejorar la calidad de nuestro trabajo
escrito. Inicialmente, no habiamos identificado bien el problema
central, los objetivos estaban poco definidos y la introduccion de
algunos apartados no explicaba adecuadamente el contexto.

Gracias al proceso de revision y correccidon, logramos precisar el
problema abordado, reformular objetivos claros y coherentes, y
estructurar mejor cada seccion, incluyendo introducciones mas
completas y explicativas.







