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Antecedentes 
Un robot móvil autónomo es una máquina que puede tomar decisiones para desplazarse 
geográficamente en espacios abiertos para realizar algún tipo de tarea [1]. En los últimos años, 
la robótica móvil ha experimentado un crecimiento significativo debido a avances no solo por 
la aparición de nuevos microcontroladores de gran capacidad, reducido tamaño y bajo costo, 
sino también por el mejoramiento de dispositivos en tecnologías de sensores y 
telecomunicaciones [2]. A pesar de estos avances, la navegación precisa y eficiente de robots 
móviles a lo largo de rutas preprogramadas sigue siendo un problema abierto, debido a la 
complejidad de entornos cambiantes, la presencia de obstáculos inesperados y la necesidad de 
adaptarse en tiempo real. Además, desarrollar esos sistemas involucra la integración de varias 
áreas como: sistemas embebidos, Instrumentación y control, electrónica de potencia, 
computación y comunicaciones inalámbricas. 
Estos robots pueden ser usados en diversas aplicaciones, como la logística automatizada, la 
vigilancia, agronomía de precisión yexploración de entornos hostiles entre muchas otras [3]. El 
prototipo planteado en este proyecto se diseñará pensando en usarse inicialmente como 
suministradores de alimento en estanques acuícolas. Sin embargo, la experiencia adquirida 
servirá para el desarrollo de otros sistemas dirigidos a nuevas aplicaciones en proyectos 
futuros. 
En este trabajo, se trabajará principalmente en el desarrollo del módulo de control del 
sistema, y la interacción de este módulo con los sensores y actuadores requeridos para dar 
inteligencia [4] y autonomía al robot. Esto generará merito intelectual en las áreas de: sistemas 
digitales (hardware), algoritmos, programación, integración de sistemas, instrumentación con 
sensores novedosos como GPS [5] [6] y magnetómetros [7]. 
Además, se implementará un prototipo funcional del robot móvil, aunque sólo se tratará de 
una versión para validación y pruebas del funcionamiento del módulo de control, por lo que en 
trabajos posteriores se experimentará con mejoras para hacerlo apto para uso industrial. 
 
 
Objetivo General 
El objetivo de este proyecto esdesarrollar un módulo de control para robots móviles con 
capacidad de seguir rutas programables usando principalmente tecnología de: 
microcontroladores, GPS, magnetómetros y control de motores. Dicho módulo se diseñará 
para dirigir robots móviles autónomos monitorizados a gran distancia, que suministrarán 
alimento en estanques acuícolas. Se espera que en un futuro se propongan proyectos 
paralelos para encontrar mejores versiones,gracias a la incorporación de conocimientos 
avanzados en áreas como el diseño mecánico, electrónica de potencia [8], telecomunicaciones, 
visión y otras disciplinas técnicas. Esta integración permitirá el desarrollo de sistemas 
autónomos aún más eficientes y sofisticados. 
 
Actividades a realizar 
(1) Realizar una investigación en diversas fuentes de información, referente al tema propuesto. 
(2)Definir las especificaciones que deberá cumplir movil propuesto. (39 Analizar las diversas 
alternativas en la literatura sobre en este tipo de problemas y plantear propuestas de solución. 
(3) Evaluar el desempeño de los modelos propuestos en un escenario real, (4) Implementar un 
prototipo funcional que cumpla con las especificaciones de desempeño y confiabilidad. 
 
Productos 



Un artículo de conferencia internacional publicado y un artículo de revistaindizada. 
Un prototipo funcional. 
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