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Objetivo General

Desarrollar un algoritmo basado en visión artificial para la

detección y corrección de errores de odometría aplicados para

tareas de locomoción autónoma.

Objetivos



Objetivos Específicos

• Analizar los factores que influyen en la odometría del robot móvil y

visión artificial mediante un estudio técnico de los mismos.

• Construir un robot móvil de tipo omnidireccional para tareas de

locomoción autónoma con interfaz de control desarrollada en Matlab.

• Detectar el error generado por la odometría del robot mediante el

uso de visión artificial.

• Proponer un algoritmo usando datos de odometría y visión

artificial para corregir errores de odometría.

• Analizar resultados experimentales del algoritmo implementado en el

robot omnidireccional para demostrar la reducción de errores

presentes en odometría.
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Construcción
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Construcción 
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Adquisición Visión
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Adquisición Visión



Modelo Cinematico
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Control



• El método de Lyapunov permite garantizar la estabilidad del

algoritmo propuesto usando como candidata el modelo de los

errores cuadráticos

• Se deriva y se remplaza en la ELC y se obtiene la siguiente

ecuación:

• Conociendo que K es una matriz definida positiva para cualquier

valor de él resultando siempre será negativo por ende el sistema

es globalmente uniformemente asintóticamente estable GUAE.

Validación del Control

-1

ref d
v = J (h + K tanh(h))

T
v = -Kh tanh(h)

h



Algoritmo genético

Inspirado en la selección natural y emula la evolución biológica.

A partir de un grupo de soluciones, éstas son combinadas para producir

una descendencia, la nueva generación de “mejores soluciones”.

Las nuevas soluciones se generan a partir de las antiguas, utilizando

cruce y mutación. Tal cual lo hace la naturaleza.
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Procesamiento de Imágenes
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La implementación de sensores ópticos a la estructura del robot, tales

como mouse, proporciona información desorientada e incongruente.

El proyecto desarrollado presenta un método efectivo con una

considerable reducción de errores de odometría mediante el uso del

algoritmo propuesto.

La construcción de un robot móvil de tipo omnidireccional permite

realizar para evaluación y análisis.

La implementación de una cámara permite identificar la trayectoria real

del robot, mediante análisis de una secuencia de imágenes en formato

RGB con 2 identificadores de color que facilitan conocer la posición del

robot, y también su orientación.

Conclusiones
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