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Objetivo

Es desarrollar un sistema autobnomo capaz de navegar por un entorno desconocido,
detectar obstaculos y evitar colisiones de manera efectiva. Inspirado en los principios de
la robdtica movil, este proyecto combina sensores, actuadores y algoritmos de control
para lograr un comportamiento inteligente y adaptativo.

Introduccion

En la era moderna, la automatizacion esta transformando numerosas industrias y campos
estudlo Uno de los avances mas emocionantes es el desarrollo de vehiculos

roboticos capaces de navegar y tomar decisiones sin intervencion
ias tienen un potencial revolucionario en areas como el

incluso la exploracion espacial, ofreciendo soluciones

desafios de navegacion y control.
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Metodologia y/o desarrollo

1.-Armar el chasis del carro

2.-Armar y soldar los motorreductores

3.-Montar los motorreductores en el chasis del carro

4.-Poner las llantas en los motorreductores

5.-Montar la tarjeta L293D al arduino uno

6.-Conectar los motorreductores en su correspondiente lugar en la tarjeta L293D
7.-Conectar el servomotor sg90 y el sensor ultrasénico en la tarjeta L293D

8.- Conectar la pila 18650 en su determinado portapilas y conectandolo al L293D.
9.-Vincular el arduino a la computadora para transferir el codigo
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Resultados

El desarrollo de un carro que evade obstaculos con arduino representa una oportunidad
para adentrarse en el mundo de la programacion con arduino y la electronica al tiempo
gue se busca mejorar la autonomia y la seguridad en la navegacion.

Conclusiones

Este proyecto nos llena de emocion y optimismo sobre el potencial de la robdtica y la
inteligencia artificial para transformar nuestras vidas. Creemos que los vehiculos
autonomos jugaran un papel crucial en industrias como el transporte, la logistica y la
exploracion espacial, ofreciendo soluciones innovadoras y abriendo nuevas fronteras en la
automatizacion y la autonomia.
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