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Guia del bloque 1: Introduccion

En este bloque de introduccion de la asignatura se incluye una leccion con los distintos tipos de
robots moviles atendiendo a su locomocion y a los sistemas de percepcion del entorno.

En la primea leccion se hace un recorrido por los diferentes tipos de robots méviles:

- Robots con ruedas.

- Robots con patas.

- Robots trepadores.

- Robots aéreos y submarinos.

Dentro de los robots con ruedas se estudian las tres configuraciones mas usuales: Triciclo,
diferencial y syncrodrive, en funcion de sus ruedas tractoras y directrices. Las plataformas con
ruedas necesitan de entornos planos, donde son muy estables y de facil control, lo que permite
centrarse en el desarrollo de algoritmos.

Los robots con patas centran su problematica en el control y estabilidad, siendo necesario resolver
los problemas derivados de su cinematica y dinamica. Dentro de este tipo de robots los robots
humanoides son el caso de mayor complejidad de estudio.

Los robots trepadores también presentan problemas de control, estabilidad, cinematicos y
dindmicos, debiéndose estudiar también los sistemas de agarre y sujecion.

Por ultimo, en los robots aéreos y acuaticos, afiaden una tercera dimension en sus movimientos,
lo que aumenta su complejidad. Presentan también problemas asociados a movimientos en fluidos
lo que dificulta el control de actuadores y se afiaden dificultades en los sistemas de comunicacion
con el robot.

En la segunda leccion se veran en primer lugar los principales sensores empleados en percepcion
del entorno: sonar, laser y camaras convencionales y camaras de profundidad. A continuacion, se
hara una introduccion a la deteccion de elementos de entornos estructurados y los niveles de
percepcion de informacion.

A continuacion, se entrard en el problema de la deteccion de objetos y escenas dentro del los
entornos. Por ultimo, se vera el concepto de integracion de distintos sistemas sensoriales y del
modelado de incertidumbre asociada a sensores y del uso de probabilidades.



