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Introduccion
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Introduccién Contexto general

Robdtica movil
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Introduccién Contexto general

Robdtica educativa y de bajo coste
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Objetivos



Objetivos

Descripcién del problema
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Objetivos

Requisitos

Q 145¢€.
(= 183
o=
@ Impresora convencional 3D.
© Tiempo real.

Q@ Python.

@ Bateria recargable.

© Peso ligero.
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Objetivos

Objetivos especificos

@ Diseno.

@ Estado del arte.

© Control del robot.

@ Navegacién + Localizacién.
@ Calibracion.

@ Red neuronal.
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Objetivos

Metodologia

() GitHub

https: //github.com /RoboticsURJC/tfg-vdelatorre
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Plataforma de desarrollo
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Plataforma de desarrollo

Hardware
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Plataforma de desarrollo

FreeCAD ‘0‘1
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Arquitectura hardware
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Arquitectura hardware

Geometria del robot

%cCirkit Designer
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Arquitectura hardware

Geometria del robot
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Desarrollo software
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Desarrollo software

Orientacién y diseno del mapa

line: 16
423, UTF8  fletype Pythy
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Desarrollo software

Interfaz de usuario

Audio STFT Power spectrogram
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Localizacion




Desarrollo software

Localizacion

A—RSSI

d = 10 10

Donde:
@ d: Distancia estimada en metros.
@ A: Valor RSSI a 1 metro del AP.
@ RSSI: Potencia recibida.

@ n: Factor de propagacion.

(x =x1)>+ (y — y1)? = (d1)?
(x —x2)? + (y — y2)? = (dr)?
(x = x3)? 4+ (y — y3)? = (ds)?
(x —xa)? + (y — ya)? = (da)?
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Desarrollo software

Navegacién (A*)

o] s [ ]

{f(n) = g(n) + h(n)

Donde:
@ g(n): Coste de cada movimiento.

e h(n): Heuristica.
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Pruebas y experimentos
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Calibracién magnética
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Pruebas y experimentos

Eleccién del modelo de aprendizaje automatico

Classifier Accuracy Score
KNeighborsClassifier 93.75 %
SVC 100.00 %
SVC RBF kernel 93.75%
DecisionTreeClassifier 87.50 %
RandomForestClassifier 100.00 %
AdaBoostClassifier 43.75%
GaussianNB 93.75%

QuadraticDiscriminantAnalysis 31.25

MLPClassifier 93.75%
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Pruebas y experimentos

Eleccidon del nimero de APs
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Pruebas y experimentos

Eleccion del nimero de APs

Victor de la Torre Rosa (URJC)

Robot de bajo coste guiado por voz

Nodos | SVC, Linear | SVC,RBF | DTREE | RF

2 28 % 31% 28 % 24 %

3 82 % 86 % 78 % 82%

4 94 % 94 % 91 % 94 %

Nodos | SVC, Linear | SVC,RBF | DTREE RF

4 99 % 99 % 96 % 100 %
T — T
I ! i I i i
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Conclusiones
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Conclusiones

Objetivos cumplidos
@ Robot mévil de bajo coste.
CPU de baja capacidad de cémputo.
Navegacidn, orientacién y localizacién en interiores.
Portabilidad.

Comunicacion.

https://youtube.com/shorts/wm4-3S5VO6g4?feature=share
https://youtube.com/shorts/i800Pc5RJ9w?feature=share
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@ Aumentar datos de entrenamiento.

@ Smartphones.
o Areas de mayor tamaifio y mas dispositivos Wi-Fi.

@ Altavoz.

@ Nuevas rutas.




Prototipo de robot de bajo coste guiado por voz con
técnicas de localizacién

Victor de la Torre Rosa

v.delatorre.2019@alumnos.urjc.es

Universidad
Rey Juan Carlos

Trabajo Fin de Grado

18 de marzo de 2025


mailto:escribe.tu@correo.es

	
	Introducción
	Contexto general

	
	Objetivos
	
	Plataforma de desarrollo
	
	Arquitectura hardware
	
	Desarrollo software
	
	Pruebas y experimentos
	
	Conclusiones

