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El objetivo de este taller es mostrar una introduccién a la programacion de pequefios robots
para su uso educacional. El uso de este tipo de plataformas permite desarrollar diferentes
aspectos de la formacién del alumno en ingenieria: conceptos practicos de Electronica,
Mecanica, sensores y actuadores, programacion concurrente, técnicas de disefio asi como
conceptos de inteligencia artificial.

El taller plantea en primer lugar unarevision de la arquitecturay evolucion de este tipo de
robots asi como las tendencias futuras. Se describirén los recursos disponibles, tanto en
material como en eventosy foros en internet, dedicados a ese tema.

Se describirdn asi mismo las estrategias de control adaptadas a la sigularidad de este tipo
de robots. Se analizan las propiedades de las dos estrategias bésicas. control planificado y
control reactivo, motivando estdn ultima y las ventajas en su implementacion en
minirobots.

El taller se culmina con una experimentacién de una plataforma educacional muy sencilla e
intuitiva basada en el robot RugWarrior Pro y el sistema operativo IC, presentado en el
libro de Joseph Jonesy Anita Flyn “Mobile Robots: Inspiration to Implementation” como
un gercicio préactico de integracion de las tecnologias asociadas al disefio de robots de
forma asequible, y facilmente reproducible. Se describiran su funcionalidad y se mostraran
gjemplos de programacién concurrente de esquemas de control reactivo de robots.

La documentacion necesaria se puede encontrar en el servidor web:
http://lorca.umh.es/isa/es/temas/minirobots.
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