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DESCRIPCION

En este proyecto trabajamos con la plataforma Puzzlebot de ot TR -
Manchester Robotics, un robot movil diferencial. Se desarroll6é un ) | oo | [
sistema robusto que permite la navegacion autbnoma por la f :
pista, siguiendo sefales de transito y semaforos mediante vision | | Enea megetons o mge)
artificial, redes neuronales y algoritmos de control. Et;]]
| || e [m T
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El proyecto fue desarrollado sobre el sistema operativo
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Ubuntu 22.04, utilizando el framework ROS 2 Humble ===y
como base para la creacién del sistema robético. En et |24 N | e
este entorno se implementaron paquetes y nodos ) e e Q™ L | Em— ) e
desarrollados en Python, enfocados en resolver los / | j ' T 1
desafios del reto. e _ Pzt Encorers T NSNS — | — _ 1 ——
e Algoritmo seguidor de linea para guiar al robot en e | oo rmeacmen (e | AN il B
su trayectoria. x _ I mr—
e Sistema de navegacion mediante odometria, que ey r ICH lﬁ °g [ o o (] |y ] S
permite estimar la posicion del robot en el entorno. — : e oo ! I ]' ‘ —
e Reconocimiento de sefiales de transito y seméaforos \ e s — = =
utilizando una red neuronal entrenada para d e T
procesamiento de imagenes en tiempo real. = "l
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CONCLUSIONES \
El proyecto integro con exito componentes de robdtica movil usando %/
ROS 2, logrando una solucion funcional para seguimiento de linea, Q
navegacion por odometria y reconocimiento de imagenes mediante
redes neuronales. Sin embargo, se detectaron limitaciones en el . -
rendimiento debido a la latencia en |la red y la interferencia en el canal
de 2.4 GHz, causada por la presencia de multiples redes Wi-Fi, lo que
afecto la comunicacion entre nodos distribuidos en tiempo real.
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