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Objetivos

El principal objetivo de la
presente practica es
caracterizar los errores
odomeétricos de un robot de
plataforma diferencial,
mediante la aplicacion del test
del cuadrado bidireccional.
Mediante dicho test se
establecera si el robot comete
sistematicamente el mismo
error, en cuyo caso podrian
aplicarse correcciones.

Calculos

Previo a la construcciéon de los algoritmos para

resolver el problema, era necesario realizar una serie
de calculos. El detalle de los mismos se encuentra en el
espacio wiki que se mantiene desde el comienzo de las
practicas de la asignatura.

Como apartado extra, ya que se tuvieron ciertos
problemas para tratar la practica desde un punto de
vista concurrente, se ha aplicado una solucién
comandando un programa concurrente mediante
bluetooth desde un teléfono movil.
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parametros necesarios para hacer los calculos

previos necesarios para saber cuanto girar.
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Con todos los datos recogidos y los célculog El NXT-Symbian ha sido la aplicaciéon usada
hechos, se pasa a aplicar el test del cuadrado para comandar movimientos mediante
bidireccional, para luego aplicar la correccion bluetooth usando un teléfono movil. Dicha
adecuada. aplicacion esta desarrollada en Java.




