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UNIDAD 2: Fundamentos y Morfología



U2: Fundamentos y morfologia

20XX PRESENTATION TITLE 2

Estructura: HW and SW interacción

Tipos de Locomoción

Manipulabilidad
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Esquema genérico de control RM  - [1 - Autonomous Mobile Robots – R. Siegwart et all]

• Quién soy?
• Dónde estoy?
• Dónde voy?
• Y cómo llego a 

destino?

• Sensores internos
• Saber su posición incial de 

referencia en el ambiente
• Modelo del ambiente (dado o 

construido autonomamente)
• Percecpcion y analisis
• Planear y ejecutar movimientos
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Esquema genérico de control RM  - [1 - Autonomous Mobile Robots – R. Siegwart et all]
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Características importantes a tener en cuenta cuando hablamos de locomoción y manipulación [1]: 
• estabilidad 

➢ número y geometría de los puntos  de contacto.
➢ centro de gravedad
➢ dinámica
➢ Inclinación del terreno

• Características del contacto
➢ Punto de contato: tamaño/forma
➢ Angulo de contacto
➢ Fricción

• Tipo de ambiente 
➢ Estructura
➢ Medio(agua, tierra, aire, tipo de superficie)
➢ Ambiente (temp, espacio)

Locomoción y Manipulación
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Mecanismos de locomoción 
 [1 - Autonomous Mobile Robots – R. Siegwart et all
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DOF Robot vs Espacio 3D

Specifications: Weight: 7 
kg Height: 58 cm Neck 
DOF: 4 Body DOF: 2 Arm 
DOF: 2 5 Legs DOF: 2 6 
Five-finger Hands
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Mobile Robot

Problemas: 
(según tipo de terreno, entorno, obstaculos)
• Tracción
• Estabilidad
• Maniobrabilidad
• Control
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Mobile Robot
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Geometria → Control de Movimiento
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Sensores: laser/lidar
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Sensores: Camara
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Se
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https://emanual.robotis.com/docs/en/platform/turtlebot3/overview/

Hardware Specifications

https://emanual.robotis.com/docs/en/platform/turtlebot3/overview/
https://emanual.robotis.com/docs/en/platform/turtlebot3/features/#hardware-specifications
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Esquema Arquitectura Turtlebot
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Práctico 2

➢ Elija un robot Movil disponible en el mercado o realice su 
propio diseño

➢ Describa senrores internos y externos

➢ Describa su geometria y caracteristicas fisicas (cant ruedas, 
mtores comos se accionan, etc)

➢ Prepare una presentación max tres slides y tres min, defina 
campos de aplicación posibles.
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