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Arquitectura del ROBOT
El robot que diseñaremos utilizará una arquitectura híbrida, es decir, se utilizará tanto arquitectura deliberativa como arquitectura reactiva, este tipo de arquitectura lo definimos basándonos en las funciones que requiere realizar el sistema que controlará al robot.

La arquitectura reactiva se utiliza principalmente para realizar el seguimiento de la línea, pues esta actividad demanda una rapidez en la reacción del robot ante el medio ambiente. El robot debe mantenerse en la línea la mayor parte del tiempo al estar en movimiento, si se realizara un proceso deliberativo existiría una gran posibilidad de perderla. Por otro lado, este arquitectura permitirá al robot detenerse cuando haya un cruce durante el recorrido, y de esta manera evitar que el robot deje de recorrer un camino.
La arquitectura deliberativa se utilizará para controlar la navegación, exploración y el sentido que tomará el robot en las intersecciones, además será muy útil en la creación de un mapa que represente el ambiente y posteriormente para encontrar la ruta más óptima por la cual se pueda llegar a la meta.

El mapa del ambiente que se generará tras recorrer una vez el laberinto será un mapa topológico en el que se representará el ambiente como una serie de lugares y conexiones en el que los cruces como nodos y las conexiones entre ellos como arcos. Utilizando esta información se aplicarán algoritmos de búsqueda para encontrar la ruta mas corta ente el inicio y la meta, para recorrer la ruta se utilizará un plan de acciones.
Nuestra arquitectura estará conformada por las siguientes capas:

· Capa de Interfaz. Esta capa contendrá el mecanismo de control del hardware y proporcionará servicios a las capas superiores para facilitar su comunicación con éste.

· Capa seguimiento de línea. Esta capa estará encargada de mantener al robot sobre la línea durante el recorrido, tendrá la capacidad de corregir el rumbo cuando se presente un ligero desvío.

· Capa de exploración. Esta capa se encargará de determinar la navegación del robot, decidir el camino a tomar en los cruces e intersecciones y la posibilidad de regresar a un punto no explorado en caso de llegar a un camino cerrado.
· Capa de mapeo. En esta capa se realiza la representación del ambiente (laberinto) en forma de un grafo, que pueda ser manipulado posteriormente para obtener el recorrido óptimo.

· Capa de búsqueda. Esta capa se encarga de aplicar, al grafo generado por la capa de mapeo, un algoritmo de búsqueda para obtener el recorrido óptimo desde el inicio hasta la meta. Además, basándose en el recorrido generado, creará el plan de acciones para el robot.
