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Capitulo 6

Planificacion de ruta



InNtroduccion

La planificacion de movimiento es uno de Ios campos que nos
permiten los robots. En otras palabras, los robots deben de ser capaces
de moverse por ellos mismos sin ninguna intervencion humana. Para
ello necesitan conocer su entorno y saber cual es la accion siguiente
que tienen que realizar con el objetivo de lograr alguna meta, es decir,

una posicion final.




Robots en la planificacion de ruta

El conjunto de configuraciones roboticas seran la trayectoria o la ruta
que el robot tendra que seguir para llegar a la posicion final
procedente de una posicion inicial, sin chocar. Sin embargo, una
trayectoria tiene infinitas configuraciones roboticas. En la practica,
solamente un conjunto finito de configuraciones roboticas se utiliza
para alcanzar la meta. Por ultimo, la posicion inicial sera el punto de
coordenadas que representa la terminal antes del movimiento, vy la
posicidon final sera el punto de coordenadas que representa la terminal
después de seguir la ruta.




Robots fijos

pado un brazg de robot f!jO NO redundante con valores de enlaces
|gual_a en un area de trabajo en 2D, existen dos problemas a resolver.
El primero es conocer el valor del punto de coordenadas (x, y) en el

cuall [8 terming_l se coloca teniendo en cuenta una configuracion
robotica especifica (1, 2).
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ESpacio de configuracion

Lozano-Pérez presenta una alternativa para la especificacion de un
robot. En esta forma, solamente se utiliza la informacion que varia en
el tiempo. La otra informaciébn constante se mantiene sin

modificacion.



Robots moviles

La planificacion de ruta para robots moviles se resuelve con diferentes
técnicas, porque no existe un método unico. En este sentido, se han
desarrollado varias técnicas las cuales se clasifican en tres grupos: hojas
de ruta, descomposicion de celda, y campos potenciales. Cada técnica

tiene varios métodos.




Graficas visibles

El método de grafica visible encuentra una representacion grafica sin
direccion la hoja de ruta en la cual los nodos son Ios hodos de los
obstaculos vy los bordes son liheas por completo definidas en el espacio
libre. En realidad, dada una posicion inicial y final del robot, cada
posicion se conecta con un punto de la grafica. Por otra parte, esta
conexion es entre 10s puntos cercanos sin colisionar.




Hoja de ruta probabilistica

Este método también utiliza Ia hoja de ruta. Dada un area de trabajo o
un espacio de configuracidon en el cual estan colocados los obstaculos,
se obtienen de manera aleatoria configuraciones n libres o puntos de
coordenadas. Cada configuracion tiene conectividad con k vecinos en
la cual se evalua una distancia medida. Por ultimo, la hoja de ruta
descrita por una grafica sin direccidon G(n.E) en la cual los hodos son las
configuraciones o 10s puntos de coordenadas y los bordes son las
liIneas que relaciona alrededor con cada nodo.
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Campos potenciales

En este método, el robot como una particula o un punto viaja por un
campo de energia en el cual la fuerza aplicada sobre él es el gradiente
de esa energia. Esto significa que el area de trabajo o el espacio de
configuracidon son tratados como un campo de energia v el robot es
atraldo por la energia mas importante. Artificialmente se crea un
campo de energia llamado potencial. Se define como la suma de la
energia de atraccion en la configuracidon final interesante (Ia posicidn
final deseada) y la energia de repulsion asignada a los obstaculos.




