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El diseño, construcción y programación de un robot es una tarea que permite a 
un estudiante de Ingeniería Electrónica de Comunicaciones poner en práctica 
muchas de las técnicas y conocimientos adquiridos. En este trabajo fin de 
grado se proponen dos objetivos: 
 
1.- Que el alumno sea capaz de construir un robot, dotarlo de sensores y 
manejarlo utilizando un microprocesador.  
 
2.- Que pueda programar algoritmos sencillos disponibles en la literatura que 
le permitan guiar el robot, manipular la información de los sensores y 
construir mapas de entorno a partir de la información obtenida. 
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Para realizar el trabajo propuesto deberá seguir los siguientes pasos: 
 
1.- Revisión de los tipos de robot y cinemáticas existentes para diseñar qué 
robot será conveniente construir. 
 
2.- Montar la una plataforma hardware del robot: el chasis, los motores y los 
encoders que permiten mover al robot y conocer su posición. Verificar su 
correcto funcionamiento. 
 
3.- Montar sobre la plataforma hardware los sensores que se utilizarán en el 
robot. Caracterizar los sensores: funcionamiento y precisión. 
 
4.- Realizar pruebas básicas de detección de obstáculos. 
 
5.- Revisar la bibliografía referente a la construcción de mapas de entorno, 
escoger uno de los algoritmos y programarlo. 
 
6.- Pruebas y demostración de la construcción del mapa de entorno.  
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