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RESUMEN 

En el presente trabajo de titulación se realiza la búsqueda, detección y clasificación de objetos de 

color en un entorno estructurado, mediante el diseño e implementación de algoritmos de control en 

un sistema de múltiples robots cooperativos con método de control central. El sistema consta de 

cinco robots en configuración diferencial, de los cuales solamente el robot guía está equipado con 

una cámara, la misma que proporciona información visual para la detección y localización de 

objetos de color en el entorno estructurado; además de un sensor ultrasónico para la corroboración 

de los datos de distancia obtenidos de la cámara. Los demás robots están provistos con brazos 

electromecánicos para la clasificación de los objetos de color, y de sensores para la geolocalización.  

Los robots utilizan el método RSSI (Received Signal Strenght Indicator), para determinar la 

ubicación de los mismos en el entorno. 

PALABRAS CLAVE: 

 ROBOT COOPERATIVO 

 RSSI 
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ABSTRACT 

The aim of the present study is to detect and classify colored objects in an structured environment 

using control algorithms in a cooperative multiple robot system with a central control method. The 

system was composed by five robots disposed in a differential configuration. Leading robot was 

equipped with a camera which provided visual information for the detection and location of the 

colored objects in the structured environment, and an ultrasound sensor which corroborate the 

distance data obtained from the camera. The other robots were provided with electromechanical 

arms, for the classification of colored objects, and geo location sensors. Robots used the RSSI 

method (Received Signal Strength Indicator) to determine their location in the environment. 

PALABRAS CLAVE: 

 COOPERATIVE ROBOT 

 RSSI 

 

 

 

 

 


