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REQUERIMIENTOS FUNCIONALES

El robot debe poder cerrar y abrir su garra, ajustar su altura y desplazarse
horizontalmente.

El robot debe recoger una pieza de Lego y llevarla hacia el carro de carga.

El usuario debe poder controlar todos los movimientos del robot y finalizar su
funcionamiento, a través de la  interfaz gráfica.



REQUERIMIENTOS NO FUNCIONALES
REQUERIMIENTO DESCRIPCIÓN

Disponibilidad El robot debe poder funcionar de manera continua
durante

Rendimiento
La latencia máxima entre la acción del usuario y el
movimiento del robot debe ser como máximo de 1

segundo.

Usabilidad
La interfaz gráfica debe ser intuitiva y fácil de
utilizar, además debe soportar conexión por

bluetooth

Robustez
La estructura del robot debe mantenerse estable

durante los movimientos y la interfaz debe notificar
si ocurre algún error

Control Los movimientos deben poder ser controlados por
el usuario, al menos de una forma



ARQUITECTURA DE SOFTWARE



FUNDAMENTOS DE LOS
MOVIMIENTOS

TORQUE FRICCION Y FUERZA
DE GARRA



TORQUE DE BRAZO

Radio: 20 [cm] = 0,2 [m]
Masa: 30 [g] = 0,03 [kg]

Velocidad deseada:
v = 0,3125 [m/s]

Aceleración deseada:
a = 1,5625 [m/s ]2

Fuerza: F = ma = 4,69 * 10  [N]-2

Torque: T = Fr = 9,38 * 10  [N]-3



FUERZA DE GARRA

Coeficiente de friccion: u = 0,6

ΣF = ma f  = m(g-a)/2 e

f  < Nue f  < F ue g m < 2F u/gag m  = 0,39F  max gT
m  = 0,78 [kg]max
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Boceto 3

DISEÑO DE LA INTERFAZ
GRAFICA (BOCETO)

Boceto 1



DISEÑO DE LA INTERFAZ
GRAFICA (IMPLEMENTACIÓN)

Implementación

https://docs.google.com/document/d/1I6aTWEssPtWwev2wl_PvkfZiFoj5niiEc78hkS4jK9A/edit?userstoinvite=juan-daniel.castillo.diaz%40alumnos.uta.cl&sharingaction=manageaccess&role=writer&tab=t.0#heading=h.acq4pwhjh07w
https://docs.google.com/document/d/1I6aTWEssPtWwev2wl_PvkfZiFoj5niiEc78hkS4jK9A/edit?userstoinvite=juan-daniel.castillo.diaz%40alumnos.uta.cl&sharingaction=manageaccess&role=writer&tab=t.0#heading=h.acq4pwhjh07w


DISEÑO DE LA INTERFAZ GRAFICA
(BOCETO Y IMPLEMENTACIÓN )

Boceto controlador de teclado Implementación final

https://docs.google.com/document/d/1I6aTWEssPtWwev2wl_PvkfZiFoj5niiEc78hkS4jK9A/edit?userstoinvite=juan-daniel.castillo.diaz%40alumnos.uta.cl&sharingaction=manageaccess&role=writer&tab=t.0#heading=h.acq4pwhjh07w
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CLIENTE



ESTADO ACTUAL DEL PROYECTO

Análisis y diseño
Definición de los
objetivos, bibliotecas y
realización de la garra
robótica, con sus
requerimientos
necesarios.

Integración de
software
Migración de código de
bloques a Python para
mejorar la flexibilidad y
control sobre el robot,
e integración del diseño
de la interfaz gráfica.

Optimización
Pruebas del
funcionamiento de la
estructura, revisión de
los movimientos del
robot y actualizaciones
de la carta Gantt.

Control externo
Se estableció la
conexión por Bluetooth
y se está mejorando la
fluidez de los
movimientos, además
de la integración del
controlador por
mando.

- MOVIMIENTO ARMÓNICO SIMPLE
- COLISIONES Y CHOQUES 

- SÓLIDO RÍGIDO



PROBLEMAS ENCONTRADOS Y
SOLUCIONADOS

Programación y
control
Problemas en los
movimientos y agarre
del robot, en
consecuencia de la
coordinación de los
motores.

Entorno de
desarrollo
Encuentro de
limitaciones del
entorno de LEGO y
dificultad al programar
los movimientos del
robot mediante
teclado.

Problema
estructural
Fallos en la estructura
del robot que
afectaban la estabilidad
general de su
funcionamiento.

Control externo

Dificultades al integrar
la interfaz gráfica y
problemas al intentar
limitar las acciones del
robot.



CONCLUSIONES
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