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Sesion 9: Montaje de sensor y pruebas de cam-

PO de sensores

Virtual

27 de agosto de 2026

LO QUE VAS A LOGRAR HOY

Al finalizar la sesion, el participante sera capaz de disefiar e implementar un algoritmo de
navegacion reactiva para un robot movil, integrando sensores y actuadores mediante una légica

secuencial de toma de decisiones.

G ¢, COMO PIENSA UN ROBOT?

Ver recurso

e PENSAMIENTO COMPUTACIONAL APLICADO A ROBOTICA

Ver recurso

e PROGRAMANDO EL COMPORTAMIENTO

Ver recurso


https://docs.google.com/presentation/d/1Mm0VbXmQRsyrPXXLLH2hTDLgkvRwbUFZ/edit?usp=sharing&ouid=109640554771072263790&rtpof=true&sd=true
https://pubmed.ncbi.nlm.nih.gov/37362587/
https://projecthub.arduino.cc/

° MAQUINA DE ESTADOS

Ver recurso

RECURSOS MULTIMEDIA'Y ENLACES
ENLACE

Ver recurso

ENLACE

Ver recurso

ENLACE

Ver recurso

ENLACE

Ver recurso


https://construyendoachispas.blog/2019/12/28/maquina-de-estados-finitos-en-arduino/
https://docs.google.com/presentation/d/1Mm0VbXmQRsyrPXXLLH2hTDLgkvRwbUFZ/edit?usp=sharing&ouid=109640554771072263790&rtpof=true&sd=true
https://pubmed.ncbi.nlm.nih.gov/37362587/
https://projecthub.arduino.cc/
https://construyendoachispas.blog/2019/12/28/maquina-de-estados-finitos-en-arduino/

