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SISTEMA MULTICAPA DE PLANIFICACION 3D MEDIANTE
LA APLICACION DE ALGORITMOS GENETICOS Y
OPTIMIZACION DE TRAYECTORIAS PARA UAV’s

Alumnos: Mauricio Xavier Naranjo Erazo
Jose Ignacio Molina Palacios

Directores: Ing. Julio Acosta N. M.Sc.

Departamento de Eléctrica y Electrénica, Carrera de Ingenieria Electrénica e
Instrumentacién.




Objetivos

Objetivo General

« Implementar un sistema multicapa de planificacion en
3D mediante la aplicacion de algoritmos genéticos, para
optimizar trayectorias de robots aéreos no tripulados en
ambientes parcialmente estructurados
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Objetivos Especificos

* Investigar los diferentes algoritmos para la planificacion RRT, para
robots aéreos no tripulados en entornos parcialmente
estructurados.

* Proponer un algoritmo para la planificacion RRT en 3D de robots
aéreos no tripulados, para tareas de locomocion en entornos de
trabajo parcialmente estructurados.

 Desarrollar un algoritmo genético como optimizacion de
trayectorias junto con un ambiente virtual para simular el
comportamiento del robot con el ambiente.

 Evaluar el desempeno del algoritmo de planificacion propuesto
mediante la interaccion con un entorno virtual parcialmente
estructurado para robots aéreos no tripulados.
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CAPAS DEL SISTEMA DE PLANIFICACION

SISTEMA DE PLANIFICACION

CAPA DE MAPEO

CA FAQRT 3D
EA% DE

OPTIMIZACION
Y CONTROL
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CAPA DE MAPEO
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CAPA RRT 3D
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Algoritmos Genéticos(Inteligencia Artificial)
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Muestras y Probabilidades
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Evolucion
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Mutacion
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Vector de Probabilidades

VECTOR DE VECTOR DE
ALGORITMO PROBABILIDADES
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Trayectorias Generadas I-

TRAYECTORIAS LIBRES DE COLISION
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Trayectorias Suavizadas
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