Préactica 10
Seguimiento de una fuente de luz

Laboratorio de Bio-Robdtica

Construccion de Robots Moviles

Objetivos

» Familiarizar al alumno con el uso del software de control de versiones git.

= Aprender a utilizar el software desarrollado en el Laboratorio de Bio-Robdética para la
operacion de robots moviles auténomos.

1. Introduccion

El paradigma de la robdtica basada en comportamientos afirma que un robot puede tener
un comportamiento inteligente sin necesidad de una representacion interna del ambiente, sino
simplemente con un conjunto grande de pares entrada-salida interconectados entre si. Dicho de
otro modo, no es necesario implementar algoritmos de toma de decisiones muy complejos, sino
que la inteligencia se obtiene como propiedad emergente de la interaccion de un niimero grande
de pares entrada-salida.

A cada par entrada-salida se le conoce como comportamiento. En términos de primitivas de
la robética, un comportamiento relaciona el sensar con el actuar de una forma directa, es decir,
sin que de por medio se tenga una planeacién que dependa de una representacién del ambiente.

La robética basada en comportamientos basa sus postulados
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