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Resumen

En el presente trabajo se expone el diseno, desarrollo e implementaciéon de dos
robots con cierto grado de autonomia, que utilizando diferentes algoritmos y
haciendo uso de un sensor de ultrasonidos y una camara, son capaces, sin
comunicacion entre ellos, de realizar una acciéon conjunta, en este caso, que uno

de los robots siga al otro.

Ambos robots, son completamente independientes y son capaces de realizar las
mismas acciones, simplemente cambiando el programa que ejecutan para variar
su comportamiento. Esto es importante ya que se quiere recrear el
comportamiento de una colonia de hormigas donde, como individuos, pueden
realizar acciones simples, pero en conjunto, son capaces de realizar acciones

complejas.
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