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5. Módulos Hı́bridos (Diseño) 31
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6.2. Procesamiento de Imágenes . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 38

6.3. Componentes Electrónicos del Robot . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 41
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8.4. Integración de los Módulos Hı́bridos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 63

9. Resultados 67

9.1. Descripción del Sistema . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 67

9.2. Validación de Misiones del Robot . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 68

9.2.1. Misiones de Patrulla . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 68
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