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RESUMEN TÉCNICO:  
En los últimos años, las aplicaciones con vehículos no tripulados (VNT) se han convertido en 
tema de gran interés, ya que el acceso a ellos ha crecido exponencialmente, debido en gran 
medida a la miniaturización de los sensores electrónicos, las baterías y los actuadores. 
Un aspecto fundamental para el funcionamiento de dichos vehículos es la necesidad de 
poder localizarse en el entorno en el que operan. En este proyecto se propone hacer uso de 
la tecnología UWB (Ultra Wide Band) para desarrollar un sistema de localización en tiempo 
real (RTLS) en interiores para VNT que operan en interiores. En particular se pretende dotar 
de esta tecnología a los vehículos previamente desarrollados por el grupo. 
El proyecto se divide en tres etapas o niveles de desarrollo. En primer lugar, se desarrollarán 
módulos electrónicos con el fin de implementar la capa física y de bajo nivel del RTLS. La 
siguiente etapa corresponde al dicho firmware, el cuál será desarrollado para implementar 
alguno de los protocolos de (two way ranging) con los que se suele utilizar esta tecnología. 
Finalmente, la tercera etapa es la incorporación de los mismos a los VNT del grupo para su 
evaluación final. 
 

 


