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Resumen

Primera parte: The Simultaneous Localization and Mapping problem (SLAM)

El problema de la localizacion y construccién simultanea de mapas (SLAM) es, desde
hace dos décadas, uno de los principales temas de investigacion en el campo de la
robotica autonoma movil. En esta sesidén se realiza una presentacion al problema del
SLAM, analizando brevemente las actuales técnicas desarrolladas y presentando con
detalle un algoritmo EKF-SLAM para solventar el problema.

Segunda parte: Description of the environment for robot navigation using laser range
finder

La navegacion de un robot autbnomo mévil en un entorno real requiere en la mayoria
de los casos del uso de sensores externos para corregir los posibles errores
odométricos en la localizacion. Estos sensores, a su vez, pueden ser utilizados para la
caracterizacion del entorno donde trabaja el robot auténomo, de forma que, en tareas
posteriores, puedan ser utilizados para la construccién del mapa donde se encuentra el
robot (Mapping). Entre estos sensores, el uso del sensor de rango o laser se ha visto
incrementado en los Ultimos anos en el campo de la robotica por su exactitud y
versatilidad. Se presenta un método de descripcion del entorno basado en el uso del
sensor laser y usando para ello la informacién de la curvatura del scan adquirido.

Tercera parte: Robocomp: An open-source robotic framework. SLAMComp

RoboComp, es un repositorio de componentes basados en Ice, con aplicaciones en
robética y vision artificial. RoboComp se comenz6 a desarrollar en Robolab en 2005, y
actualmente se encuentra alojado en sourceforge (mas informacion en
www.robolab.unex.es). SLAMComp es el compenente desarrollado por Robolab para
implementar la solucién del problema del SLAM propuesto.



