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RESUMEN

En este trabajo se describe el disefio e implementacion de un robot realizado en el marco de
una adscripcion de la Catedra “Sistemas y Sefiales I”, de la Carrera de Ingenieria Electronica,
FCEIA, UNR. El robot estd compuesto por tres ruedas, dos de ellas pueden ser controladas
independientemente y la tercera se utiliza para la estabilidad. El robot también incluye una
camara web equipada con control panoramico y de inclinacion. Este apunta al desarrollo de un
prototipo robdtico util para tareas de investigacion en las areas de Vision por Computadora y
Control de Sistemas Dinamicos. Se presentan las etapas de disefio y construccion del mismo
asi como varias aplicaciones de utilidad y sus diferentes modos de operacion.
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