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Resumen

En el presente trabajo se expone la simulacién mediante el entorno V-REP de un robot
aspirador modelado en SolidWorks. Ha sido programado con la técnica de visual SLAM,
detectando y rastreando caracteristicas en secuencias de imagenes con el objetivo de
estimar la trayectoria recorrida. Nuestro modelo del robot posee una configuracién de
ruedas diferencial mediante dos motores DC, que seran actuadores, y una rueda loca.
Mientras que para el control del robot disponemos de los siguientes sensores: 5
ultrasonidos, 2 encoders infrarrojos, camara de visidn. En términos de comunicacidn con
el entorno de simulacion y Python, hemos hecho uso de la API remota que proporciona
V-REP.
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