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Inicialmente se realizó una pequeña modificación del 
diseño de la plataforma diferencial, ya que el previo 
existente no permitía alojar con facilidad un motor que 
soportase el sensor de ultrasonido para realizar la 
obtención de las muestras para construir el mapa.

El procedimiento consiste en hacer un barrido 
de -45 a 45º. Cada 5º se tomará una muestra del 
entorno y se recorrerá la rejilla para ver si alguna 
casilla pertenece al lugar donde se ha producido el 
impacto (donde el sensor a captado la existencia 
de un obstáculo). 

Además de tener en cuenta si alguna de las 
casillas forma parte del obstáculo, se marcan las 
casillas libres. Es decir, aquellas en las que se tiene 
conocimiento que no existe obstáculo alguno. Para 
dicho fin se usa un valor negativo.

Importancia de este tipo de mapas

No siempre es posible plantear un mapa a 
priori y localizarse en el mismo, porque no se tiene 
o porque simplemente no es conocido. En esos 
casos es necesario no sólo hacer uso de técnicas 
para localizarse, sino para plantear posibles rutas 
a seguir, sabiendo en cada caso cuál es la más 
segura y que más se acerca al objetivo.

Es aquí donde radica la importancia el uso de la 
rejilla de incertidumbre como sistema, no sólo de 
fusión perceptual, sino como medio de 
planificación de trayectorias (unidas ambas, 
percepción y planificación, ya que la segunda no 
es posible sin la primera).

Construcción de los mapas

Una vez el sistema a generado y rellenado la 
matriz que representa el mapa, es preciso que el 
mismo sea representado. Para ello, el mismo NXT 
generará un fichero .m para ser usado en Matlab. 
Bastará con ejecutar el mismo y se mostrará en 

pantalla la reconstrucción del mapa en tres 
dimensiones.

En ese mismo sentido, se ha hecho un 
pequeño vídeo en el que se muestra el 
procedimiento seguido hasta obtener los mapas y 
una pequeña comparativa gráfica entre realizar 
sólo un barrido y realizar cinco barridos del 
escenario.

Como siempre, toda la documentación puede 
ser consultada en el sitio web:

http://nuestro-srm.pbworks.com

Objetivo
El principal objetivo de esta práctica es implementar un programa que, haciendo uso de una 

rejilla de incertidumbre, fusione  los datos captados a través  del  sensor de ultrasonido, de forma que 
se pueda construir una especie de mapa del entorno del robot.

   Sensores no visuales en Sistemas de Percepción

Escenario sobre el que se realizaron las 
distintas pruebas para construir el mapa


