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Introducción
La minería representa el motor fundamental de la economía chilena y

posiciona al país como líder mundial en la exportación de cobre y litio. Sin

embargo, en la minería existen múltiples procesos en la extracción

subterránea de minerales, el proyecto se basará en desarrollar un robot que

replique el proceso de traslado, este será capaz de movilizarse con el

material de carga que simulará los minerales extraídos, transportandolos de

forma eficaz, asegurando la integridad del personal de trabajo y del material

de carga de forma simulada.



PROBLEMA

Seguridad de los trabajadores.

Traslado de materiales.



OBJETIVOS

Desarrollar un modelo a escala de un

vehículo minero utilizando el set LEGO

SPIKE Prime, para simular el transporte de

carga, evaluando su movilidad y control,

con el fin de proponer una solución

tecnológica que garantice la seguridad de

los trabajadores frente a los desafíos del

entorno subterráneo.

Objetivo General: 



OBJETIVOS
Objetivos Específicos:

Analizar las capacidades técnicas del set LEGO SPIKE Prime,

identificando la configuración de motores más adecuada para

simular la tracción y dirección de un vehículo minero.

Investigar y aplicar las librerías de Python (como Pybricks y

Bleak) que permitan establecer el protocolo de comunicación

inalámbrica necesario para el control remoto del Hub.

Diseñar e implementar la estructura mecánica del vehículo,

asegurando una configuración robusta que optimice la

estabilidad durante el transporte de la carga.

Implementar una interfaz gráfica de usuario usando Tkinter que

sea sencilla de usar para el usuario.



ESTRUCTURA ORGANIZACIONAL

Asignación clara de
funciones
Roles definidos por área
de trabajo
Coordinación entre
integrantes

Jefe de proyecto

Documentador

Ensamblador

Programador



CARTA GANTT

Un medio visual para mostrar

las actividades y el desarrollo

de un proyecto , permitiendo

tener una visión clara del

avance de cada tarea dentro

de un lapso de tiempo

predeterminado.



CARTA GANTT



GESTIÓN DE RIESGOS

Se han tomado medidas de los riesgos que podríamos

encontrar en este proyecto, siendo estos 4 niveles:

1.Daño catastrófico.

2.Daño crítico.

3.Daño circunstancial. 

4.Daño irrelevante.



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



REQUERIMIENTOS FUNCIONALES





REQUERIMIENTOS NO FUNCIONALES





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 usuario a

través del cliente.

ARQUITECTURA DE SOFTWARE
Se ha  diseñado una arquitectura

cliente-servidor.



IMPLEMENTACIÓN
BOTON “AVANZAR”



CLIENTE – ENVÍO POR BLE (COLA + WRITE)



SERVIDOR – INTERPRETACIÓN DE COMANDOS



PRUEBA MÍNIMA FUNCIONAL
Verificar que el robot responda correctamente a los comandos de

movimiento básicos: 

avanzar

retroceder

girar a la izquierda 

girar a la derecha

Se requiere establecer la comunicación entre el cliente y el

servidor.

Corresponde a los requerimientos funcionales RF1 y RF2.







MANUAL DE USUARIO
Actualmente, se posee un

repositorio de GitHub del

proyecto con un archivo

llamado README.md 

Nombre del Proyecto.

Características:

Conexión Inalámbrica

Control Dual

 Feedback Visual

Modo Turbo

Logs en Tiempo Real

Instalación

Uso Básico

Capturas



CONCLUSIÓN

El robot desarrollado simula la etapa de transporte. 

Se implementó con éxito diseño del modelo, el control del

robot, la conexión inalámbrica y el restablecimiento de

dirección

Se identificaron y solucionaron problemas relacionados

con el control del robot.



CONCLUSIÓN

Aprendizajes:

La gestión de riesgos es un recurso útil.

Uso de GitHub para controlar versiones.

Mejora futura: 

Extender el manejo de errores con detección de

desconexión y reconexión Bluetooth automática.



GRACIAS


