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En éste trabajo se presenta la adecuación un microbot de modelo triciclo inverso para 

que realice la tarea de deambular sin colisionar con algún obstáculo. Emplea para ello 

técnicas de tratamiento de imágenes para procesar la información  recibida de forma 

inalámbrica en un computador desde una cámara integrada en un celular ubicada en el 

microbot. Se analizan los métodos y técnicas que comprende el tratamiento de 

imágenes y su eficiencia en la discriminación de obstáculos y se describe una 

metodología  para la elección e implementación de los métodos en las aplicaciones que 

involucre el tratamiento de imágenes.  
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