Juan José Prado Neira

Robdtica - Percepcidn, control y sistemas embebidos

Lugo, Galicia - juanjosepradoneira@gmail.com
Portfolio: r2deeznuts.github.io - GitHub: R2DeezNuts - LinkedIn

Perfil y formacion

Estudiante de Robdtica en la Universidade de Santiago de Compostela. Desarrollo proyectos que conectan
software y electrénica sobre robots fisicos, integrando percepcidn, control y comunicacion.

Proyectos seleccionados

Jetson Racer — percepcién y control

Integracion de segmentacion semantica con direccién y aceleracion de un vehiculo a escala. Inferencia
ONNX en el portatil; captura y actuacién en Jetson Nano. Prueba integrada disponible en video.
Python - PyTorch - ONNX - OpenCV

Sumo Vision — retirada de obstaculos

Reutilizacion de una plataforma sumo con ESP32-CAM, vision clasica y érdenes UDP. Implementacion de
percepcién y decisién; el prototipo localizé y retird obstaculos de forma auténoma.
ESP32 - Python - OpenCV - UDP

Robot sumo Eggbots — proyecto en equipo

Contribucion al disefio 3D, la PCB, la integracion electrénica y el software de control de un robot de
competicién.

C++ - Disefio de PCB - Integracion electrdénica

Péndulo invertido — control sobre ESP32

Implementacion de control PID, filtrado de sensores, telemetria e interfaz web para ajustar parametros.
Validacidn cuantitativa de estabilidad pendiente.
C++ - ESP32 - PID - Telemetria
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