Construccion de Robots Moviles
M.I. Marco Negrete

Objetivos:

* Entrenar y especializar a los alumnos en la construccion de robots moviles

* Familiarizar a los alumnos en el uso de los sensores y actuadores mas comunes en los robots
moviles

* Aplicar conceptos vistos a lo largo de la carrera en el disefio de un robot movil

Temario:

1. Introduccién y generalidades

1.1. ¢Qué es un robot?
1.2. Componentes basicos de un robot
1.3. Tipos de arquitecturas
2. Modelado de un robot movil
2.1. Repaso de modelado de sistemas
2.1.1. Ecuaciones diferenciales y en diferencias
2.1.2. Transformadas de Laplace y Z
2.2. Modelo cinemaético de un robot mévil
2.2.1. Base diferencial
2.2.2. Base omnidireccional
2.3. Modelo dinamico de un robot movil
3. Control de un robot movil
3.1. Calculo de posicion del robot
3.2. Control en lazo abierto
3.3. Control PID
4. Sensores y actuadores
4.1. El motor de corriente directa
4.2. El circuito puente H
4.3. Sensores de luz y distancia
4.4. Acelerémetros
4.5. Céamaras RGB
4.6. Conceptos basicos de vision computacional
4.6.1. Espacios de color
4.6.2. Segmentacion por color
5. Modelos reactivos
5.1. Comportamientos con maquinas de estados

5.1.1. Algoritmo Bug I
5.1.2. Algoritmo Bug II

5.2. Campos potenciales artificiales
5.2.1. Potenciales atractivos y repulsivos
5.2.2. Algoritmo wavefront

5.3. Comportamientos mediante redes neuronales



Evaluacion:

Practicas 40%
Proyectos 30%
Examenes 30%
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