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Resumen:  
El objetivo de este trabajo es desarrollar un sistema de control autónomo para un 
robot móvil basado en algoritmos de aprendizaje por refuerzo profundo, 
concretamente Deep Q-Network (DQN), integrando al mismo tiempo técnicas de 
localización y mapeo simultáneos (SLAM). 
 
El proyecto tiene un enfoque claramente experimental, el sistema de control 
autónomo se implementará en la plataforma hardware iRobot Create 3, un robot 
educativo similar a los populares robots limpiadores Roomba, del mismo fabricante. 
Las técnicas desarrolladas se integrarán y validarán en el simulador Gazebo y 
mediante prueba con el hardware real, utilizando frameworks como ROS, Keras, y 
TensorFlow. 

Metodología:  
Este proyecto combina aprendizaje automático, robótica móvil y percepción del 
entorno para lograr que el robot: 

• Aprenda de forma autónoma políticas de control óptimas para alcanzar 
objetivos en entornos desconocidos o dinámicos. 

• Sea capaz de construir un mapa del entorno y localizarse en él utilizando 
algoritmos de SLAM. 

• Combine el aprendizaje por refuerzo con la percepción del entorno para 
tomar decisiones informadas basadas en el mapa y su posición estimada. 

 

Conocimientos previos recomendados: 

Se recomienda tener cierta experiencia programando (idealmente con Python/C++) 
y disposición a entender ciertos conceptos matemáticos necesarios para la 
implementación. 
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