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RESUMEN

En este trabajo de investigación se
presenta la implementación de
comportamientos reactivos para un
robot móvil 3 Pi de configuración
diferencial, bajo la plataforma
Pololu y Arduino, el cual mediante
sensores infrarrojos sea capaz de
ejecutar una navegación, evadiendo
obstáculos a su paso y tomando la
mejor dirección para avanzar,
gracias al mapeo que realiza con la
ayuda de un servomotor.
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ANTECEDENTES

En 1979 el Instituto de Robótica de
América definió el robot como

«Un manipulador reprogramable y
multifuncional diseñado para
mover materiales, partes,
herramientas o dispositivos
especializados a través de varios
movimientos programados para el
desarrollo de una variedad de
tareas».

El RoboKent robot, fabricado por
Cleaning Equipments

En 1988, para labores de
limpieza de espacios grandes

La misión Pathfinder, que
viajó a Marte en 1997,
llevó el que se puede
considerar el robot móvil
autónomo de mayor éxito
en la historia. El robot
Sojourner

ROBOT



ANTECEDENTES

El Helpmate es un robot
enfermero fabricado por
Helpmate Robotics Inc. 1997.
Nace de la reducción de la
efectividad de los enfermeros y
otros trabajadores de
hospitales

El robot Honda puede hacer
tareas únicas como subir
escaleras. Su tipo es conocido
como humanoide, debido a su
aparente forma humana.



INTRODUCCIÓN

Clasificación Robot Móvil

Ackerman
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PROBLEMA A RESOLVER

REDUCIR NUMERO DE 
SENSORES 

AUMENTAR RANGO DE 
DETECCIÓN

IMPLEMENTAR ALGORITMO 
REACTIVO PARA EVASIÓN DE 

OBSTACULOS



ALGORITMO UTILIZADO 
EN EL POLOLU 3 PI



ALGORITMO 
UTILIZADO EN 
ARDUINO NANO



MARCO METODOLÓGICO



COMPONENTES UTILIZADOS



Numero de sensor Ecuación obtenida(x 
=valor AD sensor)

1.-Servo 

(Pin 8- Arduino)

16549.5/x^1.19753  (1)

2.-Sensor Izquierdo

(AD6-Pololu)

13884.6/x^1.17871  (2)

3.-Sensor Central 
(AD7-Pololu)

11046.1/x^1.1459   (3)

4.-Sensor Derecho 
(PC5-Pololu)

12369.0/x^1.15577  (4)

Análogo Digital (AD) Centímetros(cm)

642 7

582 8

535 9

491 10

455 11

417 12

390 13

368 14

347 15

328 16

312 17

300 18

286 19

274 20

155 40

ALGUNOS DATOS DE LA ECUACION 16549.5/x^1.19753  (1)

INTERPOLACIÓN DE LOS DATOS 
DE SENSORES



GRÁFICA RESULTANTE



IDE DE DESARROLLO



MAQUINADO DE CIRCUITO 
Y ENSAMBLADO



DETECCION BARRIDO AVANCE

ANALISIS DE RESULTADOS



ANALISIS DE RESULTADOS



CONCLUSIONES

Mediante el comportamiento desarrollado el
robot es capaz de dirigirse hacia cualquier
dirección sin colisionar, permitiendo la
navegación del mismo e interacción con su
entorno.

Este tipo de comportamientos permite
contribuir en el desarrollo de futuros proyectos
similares, ya que garantiza una buena detección
de obstáculos y dirección de avance, también
permite el ahorro de sensores para optimizar
componentes.



RECOMENDACIONES

• Utilizar encoders para mejorar posición

• Aumentar el intervalo de barrido con
servomotor

• Mejorar el diseño para mayor espacio entre
componentes
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