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REQUERIMIENTOS FUNCIONALES

Control

Gestión de conexión inalámbrica

Interfaz de usuario (GUI)

Restablecer trayectoria



REQUERIMIENTOS NO FUNCIONALES

Diseño Intuitivo

Tiempo

Rendimiento



Cliente: Desarrollado en Python,  se

encarga de capturar los eventos que el

usuario quiera hacer.

Comunicación (Bluetooth): Es el medio de

comunicación entre el cliente y el servidor

Servidor (Hub): Se mantiene a la espera

de los scripts enviados por el por el

usuario a través del cliente.

ARQUITECTURA DE SOFTWARE
Se ha  diseñado una arquitectura

cliente-servidor.



WIREFRAME GUI



IMPLEMENTACIÓN
Fundamentos de movimientos

Cliente-Servidor

Interfaz gráfica de usuario



FUNDAMENTOS DE
MOVIMIENTO FI 035
"Determinar la aceleración media necesaria para que el

vehículo recorra una distancia de 1 metro en el menor tiempo

posible."

Distancia a recorrer (d): 1 m.

Tiempo objetivo (t): 2.0 s.

Velocidad inicial (v0): 0 m/s (el robot parte del

reposo).

Incógnita: Aceleración media (a).

Meta: 2.0 s

Modelo ideal



Control del robot
IMPLEMENTACIÓN CLIENTE

Funcionamiento de _runner

clase _update_list



IMPLEMENTACIÓN SERVIDOR

Perfiles de movimiento



INTERFAZ GRÁFICA
DE USUARIO



ESTADO ACTUAL
Asociados a Requerimientos Funcionales.

Diseño del modelo

Control

Gestión de la conexión

Interfaz gráfica

Restablecimiento de dirección



PROBLEMAS ENCONTRADOS Y
SOLUCIONADOS

Envío de comandos en vacío

Conexión Automática "Ciega"



CONCLUSIÓN
Puntos corregidos:

Requerimientos funcionales y no funcionales

Implementación servidor

Estado actual

Problemas y soluciones



CONCLUSIÓN

Avance en el desarrollo del control, la conexión inalámbrica,

la GUI y el restablecimiento de dirección.

Influencia de la fecha límite en las decisiones.

Se realizan pruebas de respuesta del robot a través del GUI.
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