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Sistemas multi-robot

Caracteristicas:

* Movimientos sincronizados
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Diseno del sistema
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Subsistema de control
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Comparacion entre simulacion e implementacion

Antecedentesy
Justificacion

Movimiento del:
2 Ordenamiento secuencial
11
Investigacion
. 100
previa
20
80
Disefioy
construccion 70
680
50
Pruebas y
Resultados 40
X0
20
Conclusiones
10
010 0 0 0 0
Recomendaciones 0 50 100 150 200

Trabajos futuros




Video Funcional

Fallaide,comur
o4 “» A Ka
Luzjrojalintermitent

-

-




Antecedentesy
Justificacion

Investigacion
previa

Disenoy
construccion

Pruebasy
Resultados

Conclusiones

Recomendaciones

Trabajos futuros

Conclusiones

Algoritmo de prevencion
de colisiones

Caracteristicas del
sistema

Rapidez de

ordenamiento

Validacion de
movimiento



Recomendaciones

Antecedentesy ‘ ' '
Justificacion D D D

Investigacion
previa

12C - Rosserial Adherencia
e Comunicacion entre dispositivos e Seleccion de componentes

Disenoy
construccion

Pruebasy
Resultados

Conclusiones

Recomendaciones

Limitaciones

Trabajos futuros e Envio de datos




Trabajos Futuros

Antecedentesy
Justificacion

g

Control de Sistema de
posicion percepcion

¢ Realimentacion e Procesamiento
externa de sefales

Investigacion
previa

Disenoy
construccion

Pruebasy
Resultados

Conclusiones

Unidad de

Recomendaciones control

* Navegacion
SLAM
Trabajos futuros




ESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
INNMOVACION PARA LA EXCELENCIA

lNaEngnlh
MECATRONICA

GRACIAS PORSU

ATENCION

AYALA BRAVO EDISON LEONARDO
MEJIA GONZALEZ LEONARDO DAVID
Marzo — 2023



	Diapositiva 1: DEPARTAMENTO DE CIENCIAS DE LA ENERGÍA Y MECÁNICA CARRERA DE INGENIERÍA EN MECATRÓNICA   TRABAJO DE INTEGRACIÓN CURRICULAR, PREVIO A LA OBTENCIÓN DEL TÍTULO DE INGENIERO EN MECATRÓNICA 
	Diapositiva 2: Objetivos
	Diapositiva 3: Antecedentes
	Diapositiva 4: Justificación e Importancia
	Diapositiva 5: Sistemas multi-robot
	Diapositiva 6: Diseño del sistema
	Diapositiva 7: Diseño del sistema
	Diapositiva 8: Diseño del sistema
	Diapositiva 9: Diseño del sistema
	Diapositiva 10: Diseño del sistema
	Diapositiva 11: Diseño del sistema
	Diapositiva 12: Diseño del sistema
	Diapositiva 13: Diseño del sistema
	Diapositiva 14: Diseño del sistema
	Diapositiva 15: Diseño del sistema
	Diapositiva 16: Diseño del sistema
	Diapositiva 17: Diseño del sistema
	Diapositiva 18: Diseño del sistema
	Diapositiva 19: Diseño del sistema
	Diapositiva 20: Diseño del sistema
	Diapositiva 21: Diseño del sistema
	Diapositiva 22: Diseño del sistema
	Diapositiva 23: Construcción e implementación 
	Diapositiva 24: Pruebas GSD
	Diapositiva 25: Pruebas de ordenamiento
	Diapositiva 26: Pruebas de conexión del enjambre
	Diapositiva 27: Ordenamiento
	Diapositiva 28: Video Funcional
	Diapositiva 29: Conclusiones
	Diapositiva 30: Recomendaciones
	Diapositiva 31: Trabajos Futuros
	Diapositiva 32: GRACIAS POR SU ATENCIÓN

