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Desarrollo de la Robodtica
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Cada robot esta constituido por una arquitectura simple, limitada en recursos
mecanicos, electrénicos y de computacidén, resultando cada prototipo en un bajo
costo en su implementacion
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Conclusion

En |a actualidad en el Centro de Computacion de Sistemas
Complejos se estda trabajando en la construccion de
prototipos de minirobots de bajo costo.

En un futuro implementar estos algoritmos en enjambres

de robots de mayor densidad, menor costo y tamafo,
comprobando estas teorias y su funcionamiento
colaborativo, para la solucion de problema aplicados a la
medicina e ingenieria.




