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UNIDAD 4 Y UNIDAD 5: 
Introducción al control y Navegación



Unidad 4 y Unidad 5 (A)
introduccion al control Y Navegación

20XX PRESENTATION TITLE 2

Lazo abierto / lazo cerrado

Sistemas hibridos

Otros
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Control de Movimiento

Control por trayectorias Control posición y velocidad



20XX 4

La odometría es el estudio de la estimación de la posición de vehículos con ruedas durante la 

navegación. Para realizar esta estimación se usa información sobre la rotación de las ruedas para 

estimar cambios en la posición a lo largo del tiempo. Este término también se usa a veces para referirse 

a la distancia que ha recorrido uno de estos vehículos (pudiéndose emplear otros sensores para su 

cálculo, como la odometría visual).

Sensores propioceptivos (encoders) + senrores exteroceptivos (Lidar)



20XX PRESENTATION TITLE 5

Planer

Global Planner

Local 
Map Local 

Map Local 
Map

• Obstaculos 
dinamicos se 
actualizan antes en 
el LM

• Funcionan a la par 
yo puedo decidir 
quien manda en 
funcion del 
ambiente



20XX PRESENTATION TITLE 6

Navigation Module

Path Planning
GOAL

Initial Pose X,y, tita Controlador Motor 1
Motor 2

SLAM EstimadoPredictvo



20XX PRESENTATION TITLE 7

X,y, tita Controlador
Motor 1
Motor 2

SLAM EstimadoPredictvo
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Maniobrabilidad y Restricciones
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Control de Movimiento: Lazo abierto

• No se relimenta posición no se concideran cambios bruscon en la aceleracion
• El robot no se adaptara a cambios dinamicos que puedan ocurrir en el entorno
• Dificultades del y dinamica del terreno no llegara a la meta



11

Control de Movimiento: Lazo cerrado

• Llevar ese error a cero 
minimiaer el error en posicion 
y orientacion MIMO (Multiples 
input and outputs) 

• State feedback control
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Control de Movimiento: Lazo cerrado
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Control de Movimiento: lazo cerrado
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Control de Movimiento: lazo cerrado->coordenadas polares
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Control de Movimiento: lazo cerrado->coordenadas polares
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Control de Movimiento: Ley de Control
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Control de Movimiento:
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Control diferencial realimentado:
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Control diferencial realimentado:
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Control diferencial realimentado:



20XX PRESENTATION TITLE 22

Navigation Module

Path Planning
GOAL

Initial Pose X,y, tita Controlador Motor 1
Motor 2

SLAM EstimadoPredictvo
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TP4: Navegación, planificación y control 
en el propio diseño robot simulado, 
usando ROS?

https://www.youtube.com/watch?v=OWeLUSzxMsw&list=PLu
nhqkrRNRhYAffV8JDiFOatQXuU-NnxT
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