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RESUMEN

El propósito de este trabajo es realizar un sistema de robot controlado por un joystick en interfaz inalámbrica de radiofrecuencia con la finalidad de obtener un robot que se mueva a nuestras órdenes.
El robot utilizado para este proyecto es el pololu 3pi debido a ser uno de los más completos en comparación a otros ya que contiene varias partes de esta misma línea que se adaptan a este según el uso que uno quiera, como también su programación que se realiza en Lenguaje C que es uno de los lenguajes más conocidos en el ámbito de la programación. 
Este sistema consta de un robot seguidor de línea comandado por el joystick de la tarjeta AVR Butterfly que hace que nuestro robot se mueva a todas las direcciones según como nosotros le demos la orden, y todo esto lo haremos por radiofrecuencia con la intención de evitarnos la conexión por cables y tener un mayor alcance de comunicación.
En el mundo de la robótica existen varios productos que realizan esta función y en comparación a nuestro proyecto su costo es muy alto debido a que estos hay que incorporarles cada una de las partes como son las ruedas, los motores, los sensores, etc. ya que todo hay que obtenerlo por separado y esto hace que su precio sea elevado, no como el robot pololu que ya viene todo esto incorporado, por tal motivo se decidió realizar este proyecto como una mejor solución.
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INTRODUCCION
El objetivo de este proyecto es el de realizar un sistema que maneja un robot pololu 3pi controlado por un joystick que hará que nuestro robot se mueva en cualquier dirección, la comunicación del robot con el joystick se la va a realizar por medio de una interfaz de radiofrecuencia.
El primer capítulo nos muestra una descripción general del proyecto, sus alcances y limitaciones que tiene, la estrategia implementada en este trabajo, además de la comparación con otros sistemas con las mismas características.
En el segundo capítulo veremos una breve descripción de las herramientas de hardware y software utilizados en nuestro proyecto entre las cuales tenemos como herramientas de hardware el microcontralador  Atmega328P, los micros Gearmotors, etc. como herramientas de software tenemos nuestro AVR Studio, nuestro compilador GCC, y nuestro simulador Proteus.
El tercer capítulo contiene una descripción detallada de todo lo realizado en nuestro proyecto, además de un diagrama de bloques representativo  y también nuestro programa principal acompañado de las funciones implementadas y las librerías usadas.
El cuarto capítulo nos muestra las diferentes simulaciones de nuestro proyecto, como los diagramas y fotos del mismo ya en funcionamiento, acompañado de los esquemáticos de cada uno de los elementos de nuestro proyecto como el pololu, los módulos de recepción y transmisión, etc.

