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OBJETIVOS

OBJETIVO GENERAL
Proponer un algoritmo de planificación de caminos para

la locomoción de robots móviles en ambientes

parcialmente estructurados de realidad virtual.

OBJETIVOS ESPECÍFICOS
Investigar los
diferentes algoritmos
para la planificación
de caminos para
robots móviles, en
ambientes de trabajo
parcialmente
estructurados.

Proponer un algoritmo
para la planificación
de caminos off-line de
robots móviles tipo
uniciclo, para tareas
de locomoción en
ambientes de trabajo
parcialmente
estructurados.

Desarrollar un
ambiente en realidad
virtual que permita
simular el
comportamiento de la
interacción robot-
entorno de robots
móviles para tareas
de locomoción.

Evaluar el desempeño
del algoritmo de
planificación de
caminos propuesto
para robots móviles
que interactúan en
ambientes de realidad
virtual parcialmente
estructurados.



Planificación de Trayectorias
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ASPECTOS BÁSICOS

Robots problemática

 Restricciones de movimiento

 Efecto de la dinámica

 Limitantes de velocidad

 Limitación en Sensores
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ASPECTOS BÁSICOS

 DISTBUG

 CAMPOS POTENCIALES VIRTUALES

 ÁRBOL DE EXPLORACIÓN RÁPIDA



DIST-BUG

CAMPOS POTENCIALES VIRTUALES
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ALGORITMOS DISTBUG

Trayectorias de 

navegación

Láser

Distancia a un 

punto libre

Posición final 

xf, yf

PRUEBA



CAMPOS POTENCIALES VIRTUALES

CAMPOS POTENCIALES VIRTUALES

ORTIZ ORFAIT –SANTANA ALEX

PATH PLANING



DEFINICIÓN

El gradiente negativo de U como un

vector generalizado de fuerzas/torques

actuando sobre el robot

CAMPOS POTENCIALES VIRTUALES
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Problema de

optimización
Encuentra mínimo 

global de U dada 

una configuración 

inicial Optimiza 

utilizando el 

descenso de 

gradiente

τ(q) = −∇Uatt(q) −∇Urep(q)



DEFINICIÓN

• Omite la dinámica del robot

• Se observa los vectores de

velocidad como si fuesen

fuerzas actuantes.

Suma de potenciales

U(q) = Uatt (q) +Urep(q)

ORTIZ ORFAIT –SANTANA ALEX

PATH PLANING

CAMPOS POTENCIALES VIRTUALES

PRUEBA



ÁRBOL DE EXPLORACIÓN RÁPIDA RRT

ALGORITMO RRT
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AMBIENTE DE MAPEADO

ALGORITMO RRT
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Representación de un entorno a través de un mapa binario 2D con rejilla donde el valor 0 

representa los obstáculos y el valor 1 representa las posiciones que el robot puede tener 

en los espacios abiertos de las coordenadas (x, y) del mapa



DESARROLLO DEL ALGORITMO 

ALGORITMO RRT
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Representación de la superficie 

puntual que cubre el robot además de 

las rejillas que conforman sus 

dimensiones en los espacios libres en 

las coordenadas (x, y) del mapa



POSIBLES TRAYECTORIAS EN EL MAPA

ALGORITMO RRT
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PROCESO DE OPTIMIZACIÓN 

ALGORITMO RRT
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PRUEBA

ALGORITMO RRT
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PRUEBAS DE EXPERIMENTACIÓN

ALGORITMO RRT
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CAMPOS 
POTENCIALES 

VIRTUALES



PRUEBAS DE EXPERIMENTACIÓN

ALGORITMO RRT
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ÁRBOL DE 
EXPLORACIÓN 
GRAFICA RRT



COOPERACIÓN CON ROBOTS MÓVILES

ALGORITMO DE COOPERACIÓN
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PRUEBA
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ALGORITMO DE COOPERACIÓN



PROTOCOLO DE COMUNICACIÓN 

ALGORITMO DE COOPERACIÓN
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ALGORITMOS VENTAJAS DESVENTAJAS

DISTBUG Cálculos bajos y mejores longitudes

de trayectorias en gráficos

complejos e inciertos

Funciona solo para gráficos pequeños

y movimientos restringidos y

cuantizados

CAMPOS POTENCIALES Generación de trayectorias

relativamente suaves

Se presentan mínimos locales. (uso de

backtracking y simulatedannealing).

RRT El comportamiento es mejor en

cuanto a la homogeneidad del

espacio explorado.

Un RRT es un módulo que puede ser

implementado en otros

planificadores

Mayor latencia computacional debido

al numero de iteraciones y su relación

con un entorno estructurado.

RRT COOPERATIVO Puede incorporar cambios en la

geometría de la formación del

robot en el medio ambiente.

Mayor latencia computacional

Funciona solo para gráficos

predeterminados
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