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Resumen:

La planificacion de trayectorias puede utilizarse para encontrar el mejor
camino Optimo en el movimiento de un robot o de multiples robots. En el caso
de multiples robots puede aplicarse a multitud de aplicaciones tan diversas
como formaciones; busqueda y rescate de objetivos; exploracion, vigilancia o
cobertura de areas, etc. Existen diferentes métodos para resolver cada una
de las mismas aplicaciones y se pueden enfocar de modo centralizado,
cuando se planifican las trayectorias de todos los vehiculos de forma
conjunta y después se lanza la ejecucion, o distribuida, cuando los vehiculos
realizan la tarea de forma independiente y colaborativa pero no existe un
organo centralizado que calcule las trayectorias que han de seguir.

En este trabajo fin de master se propone realizar una revision de las técnicas
més utilizadas en la planificacion de trayectorias en problemas con multiples
vehiculos méviles y el desarrollo de una de ellas en simulacion. Finalmente,
como demostracién, se propone explorar la posibilidad de poner en practica
la técnica escogida sobre una flota de robots mdviles de tipo Moway.

Metodologia:

Se propone la realizacion de los siguientes pasos para la realizacion del
trabajo:
1. Revision de las técnicas existentes para planificacion de trayectorias.
2. Valoracion de las diferentes técnicas examinadas y programacion de
una de ellas.
3. Simulacién de diferentes casos y evaluacion de su eficacia.
4. Conocimiento del funcionamiento de los robots de tipo Moway: control
de movimiento y uso de los sensores disponibles.
5. Demostraciéon: programacion de una de las técnicas escogidas sobre
robots Moway.

Conocimientos previos recomendados:

Conocimientos de programacion en C.

Se recomienda haber cursado la asignatura de Programacion de
Nodos Sensores para Internet de las Cosas y la asignatura de Robdética y
Mecatronica.
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