
18 Marcelo J. Marinelli, Enrique C. De Silvestre: Desarrollo de un Prototipo de Robot Móvil

Rev. Cienc. Tecnol. / Año 14 / Nº 17 / 2012

Rev. Cienc. Tecnol.

Año 14 / Nº 17 / 2012 / 18–24

Development of a mobile robot prototype for research and application of artificial 

Marcelo J. Marinelli, Enrique C. De Silvestre

Resumen

Este trabajo propone el desarrollo de un prototipo de robot móvil para la investigación de técnicas de Inteligencia 

Artificial que permita la navegación autónoma en entornos de prueba tipo indoor.

Se diseña un sistema de percepción compuesto por un arreglo de cinco sonares que proveen una detección del 

entorno, las señales de los sonares son capturadas por el software embebido que mediante técnicas de Inteligencia 

Artificial determinan las señales de control del sistema motriz.

También, se presentan los diseños de los sistemas de tracción diferencial, con dos servomotores, y de alimentación 

con un circuito de estabilización de la tensión de las baterías.

Palabras clave: Robots móviles, Sonares, Navegación autónoma, Inteligencia Artificial.

Abstract

This research work proposes the development of a mobile robot prototype through Artificial Intelligence techniques 

allowing autonomous navigation in indoor type test environments.

In this research work, a perception system composed of five perception sonars array that provides an environment 

detection system was designed. The sonar signals were captured by the embedded software which determined 

the control signals from the drive system by means of Artificial Intelligence techniques.

The design of the differential drive systems with two servomotors and a supply circuit to assure batteries voltage 

stabilization are also presented.

Key words: Mobile robot, Sonars, Autonomous navigation, Artificial Intelligence .
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C2 = Capacitor electrolítico de 1000 mF / 16 V

C4 = Capacitor electrolítico de 100 mF / 16 V

Circuito de alimentación del Prototipo
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Tabla 3 Resultados de los promedios de mediciones de cada sensor 
comparado con las distancias reales referidas a la Figura 7.

Sensor Promedio [cm] Deseado [cm] Error [cm]

S1 47,37 50,00 -2,63

S2 64,62 70,71 -6,09

S3 47,92 50,00 -2,08

S4 57,82 70,71 -12,89

S5 48,57 50,00 -1,43 �	 � 
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Posicionamiento del robot móvil para calibrar los sonares a 50 cm de los obstáculos.
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Servo
Valor 

Sentido Velocidad

Izquierdo 9 76 Adelante lento

Derecho 10 39 Adelante lento

Izquierdo 9 116 Adelante Rápido

Derecho 10 0 Adelante Rápido

Izquierdo 9 71 X Parado

Derecho 10 45 X Parado

Izquierdo 9 67 Atrás lento

Derecho 10 49 Atrás lento

Izquierdo 9 26 Atrás Rápido

Derecho 10 90 Atrás Rápido( � � � 3 � � � � ' � � 
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Medición del período de giro de los rodamientos

10 Giros velocidad rápida 5 Giros velocidad lenta

Muestra Tiempo total [s] Período [s] Muestra Tiempo total [s] Período [s]

1 17 1,7 1 25 5

2 17 1,7 2 24 4,8

3 18 1,8 3 25 5

4 17 1,7 4 25 5

5 17 1,7 5 25 5

6 17 1,7 6 24 4,8

7 18 1,8 7 24 4,8

8 17 1,7 8 25 5

9 17 1,7 9 25 5

10 17 1,7 10 25 5

Promedio 1,72 Promedio 2,47
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