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 1 LUIS MARÍA 

ABSTRAC 

RESUMEN: 

Este proyecto tiene como propósito examinar la utilización de un control 

proporcional (P) en un robot sigue-líneas para determinar el impacto que tiene la 

ganancia proporcional (Kp) en el funcionamiento del sistema. Se ha creado un 

sistema experimental que emplea un microcontrolador, motores de corriente 

continua y sensores infrarrojos, que almacena los datos operativos en archivos 

CSV para que sean analizados más tarde con Python. Se comparan diferentes 

valores de Kp con el fin de evaluar parámetros como la estabilidad, la duración de 

la respuesta y el esfuerzo motriz. Los resultados indican que una respuesta más 

rápida no necesariamente significa un control superior, siendo esencial el ajuste 

balanceado de los parámetros. 

PALABRAS CLAVE: Control proporcional, robot sigue líneas, sensores de 

infrarrojos, microcontrolador, análisis de datos. 

 

ABSTRAC: 

This project aims to examine the use of proportional (P) control in a line-following 

robot to determine the impact of proportional gain (Kp) on system performance. An 

experimental system has been created using a microcontroller, DC motors, and 

infrared sensors, which stores operating data in CSV files for later analysis using 

Python. Different Kp values are compared to evaluate parameters such as stability, 

response time, and drive effort. The results indicate that a faster response does not 

necessarily mean superior control; balanced parameter tuning is essential. 
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