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PARTS OF A ROBOTIC PALLETIZER

INDUSTRIA
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PROBLEMA DE
INVESTIGACION

BUSOUEDA Y RESCATE




ASISTENCIA MEDICA
’g‘ #

PROBLEMA DE
INVESTIGACION

EXPLORACION

ORTIZ ORFAIT —SANTANA ALEX

PATH PLANING



Proponer un algoritmo de planificacion de caminos para

la locomociéon de

Investigar los
diferentes algoritmos
para la planificaciéon
de caminos para
robots mdviles, en
ambientes de trabajo
parcialmente

estructurados.
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Proponer un algoritmo
para la planificacion
de caminos off-line de
robots moviles tipo
uniciclo, para tareas
de locomocién en
ambientes de trabajo
parcialmente

estructurados.

Desarrollar

ambiente en realldad
virtual que permita
simular el
comportamiento de la
interaccion robot-
entorno de robots
moviles para tareas
de locomocion.

robots moviles en ambientes
parcialmente estructurados de realidad virtual.

OBJETIVOS ESPECIFICOS

Evaluar el desempeiio
del algoritmo de
planificacién de
caminos propuesto
para robots moviles
que interactian en
ambientes de realidad
virtual  parcialmente
estructurados.




ASPECTOS BASICOS

Robots problematica

. Restricciones de movimiento
. Efecto de la dinamica -
. Limitantes de velocidad

. Limitacién en Sensores
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ASPECTOS BASICOS

Punto de destino (x, y)

Tipo de trayectoria
Tiempo a invertir o velocidad
Precision del punto final v de la trayectonia

PATHPLANNING <—— MODELO

Trayectorias

CONTROL

> DISTBUG

> CAMPOS POTENCIALES VIRTUALES
> ARBOL DE EXPLORACION RAPIDA
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CAMPOS POTENCIALES VIRTUALES

DIST-BUG




ALGORITMOS DISTBUG

DistBug
Trayectorias de P RU E BA

naveqaciin

Laser

=

Distancia a un
punta libre

\ 4
Pasicion final

Wt
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CAMPOS POTENCIALES VIRTUALES
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CAMPOS POTENCIALES VIRTUALES

DEFINICION

Problema de
optimizacidn -
Encuentra minimo
+ global de U dada
una configuracian
Optimiza inicial
utilizando el @
descenso de
gradiente

El gradiente negativo de U como un
vector generalizado de fuerzas/torques  7(Q) = —MJar(Q) — MUrep(Q)
actuando sobreel robot
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CAMPOS POTENCIALES VIRTUALES

DEFINICION
o (Omitela dinamica del robot PRUEBA

* Se observa los vectores de
velocidad como  si fuesen
fuerzas actuantes.

Potencial Atractivo Potencial Repulsivo

Suma de potenciales
U(CI) = Uatt(q) + Urep(q)
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ALGORITMO RRT

ARBOL DE EXPLORACION RAPIDA RRT

qraud
-
-

-
-

init
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ALGORITMO RRT

AMBIENTE DE MAPEADO

Representacidn de un entorno a través de un mapa binario 20 con rejilla donde el valor 0
representa los obstaculos y el valor | representa las posiciones que el robot puede tener
en los espacios abiertos de las coordenadas (x, y) del mapa
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ALGORITMO RRT

DESARROLLO DEL ALGORITMO
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ALGORITMO RRT

POSIBLES TRAYECTORIAS EN EL MAPA
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PROCESO DE OPTIMIZACION
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ALGORITMO RRT

PRUEBA
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ALGORITMO RRT

PRUEBAS DE EXPERIMENTACION

s r CAMPOS
* POTENCIALES

Obstacke two /08

Ry S i Obstacle one
RS, o VI R I UALES
s i e
T s o T 18
x[ml 05 T

T T
0 2 4 8 ] 10 12 14 16 18 20
ED.S}{\ T T T T ., Tmis] T T T T ‘
0 H
o 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20
%‘ 1 T T T T m'[radls] T T T T ‘
E° \
4 I i | | L | i I I
0 2 4 6 8 10 12 14 18 18 20
Time [s]

ORTIZ ORFAIT —SANTANA ALEX
PATH PLANING



PRUEBAS DE EXPERIMENTACION

ARBOL DE
EXPLORACION
GRAFICA RRT
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ALGORITMO DE COOPERACION

COOPERACION CON ROBOTS MOVILES
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ALGORITMO DE COOPERACION

PRUEBA
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PROTOCOLO DE COMUNICACION

‘ MATLAB Quy

Aplicacién
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ALGORITMO DE COOPERACION

RITMOS VENTAJAS DESVENTAJAS

DISTBUG

CAMPOS POTENCIALES

RRT

RRT CODPERATIVD
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[alculos bajos y mejores longitudes
de trayectorias en gréficos
complejos e inciertos

Beneracion ~ de
relativamente suaves

trayectorias

El comportamiento es mejor en
cuanto a la homogeneidad del
espacio explorado.

UIn RRT es un madulo que puede ser
implementado en otros
planificadores

Puede incorporar cambios en la
geometria de la formacidn del
robot en el medio ambiente.

Funciona solo para gréficos pequefios
y movimientos  restringidos
cuantizados

Se presentan minimos |ocales. (uso de
backtrackingy simulatedannealing).

Mayor latencia computacional debido
al numero de iteraciones y su relacitn
con un entorno estructurado.

Mayar latencia computacional
Funciona  solo  para  gréficos
predeterminados
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