
TFG - Estudio del Posicionamiento de un robot con UWB (2020)

TÃtulo:Estudio del Posicionamiento de un robot mÃ³vil mediante sensores 'Ultra Wide Band' (UWB)Alumno: Daniel
Alfonso DurÃ¡n GarcÃa
Tipo:Â Trabajo Fin de Grado TÃtulaciÃ³n:Grado en FÃsicaCalificaciÃ³n:Â Sobresaliente
AÃ±o:Â 2020Director:Carlos J. GarcÃa Orellana
Â Resumen:

Los sistemas de posicionamiento global, basados en la seÃ±al de satÃ©lites, no presentan
una gran precisiÃ³n en ambientes interiores debido a la falta de visiÃ³n directa y
la atenuaciÃ³n que conlleva. En estos escenarios es necesario emplear tÃ©cnicas distintas
para lograr un posicionamiento similar.
Dentro de las distintas tecnologÃas empleadas, el Ultra-wide Band (UWB), que usa
seÃ±ales de al menos 500MHz de ancho de banda, estÃ¡ ganando poco a poco popularidad
por ser una tecnologÃa poco intrusiva y efectiva en un espectro electromagnÃ©tico muy
poblado, con una precisiÃ³n anunciada en el orden del centÃmetro, pero muy dependiente
del entorno donde se emplea.
AsÃ, en este trabajo se plantean dos entornos para evaluar, en condiciones de uso
ideales y no ideales, la precisiÃ³n del kit comercial de UWB DecaWave MEDK1001 con
la ayuda de un robot. Con varias configuraciones de los sensores en ambos escenarios,
se comparÃ³ el desempeÃ±o del kit en diversas situaciones para determinar cÃ³mo afectan
los obstÃ¡culos a las estimaciones de posiciÃ³n que proporciona.
En ambos escenarios se pudo comprobar que la disposiciÃ³n de las balizas es el
principal factor a la ahora de obtener el menor error posible en el posicionamiento. El
menor error en la posiciÃ³n obtenido se encontraba en el orden de 20 cm, con valores
ligeramente superiores en el escenario no ideal.
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