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Los enjambres de robots son un nuevo enfoque dirigido a la coordinacién de los
sistemas multi-robot compuestos por un gran nimeros de robots fisicos, en su
mayoria simples. A partir de estos, y de ciertas reglas individuales, se espera que
un comportamiento colectivo deseado emerja de la interaccién entre dichos robots
y la interaccidén de éstos con el medio ambiente en el que se encuentran.
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Random Walk Huella virtual
Simple Inspiracién biolégica (feromonas)
Dos estados: Marca en el ambiente:
- Movimiento hacia adelante - Disminuye con el transcurso del tiempo
- Evitando obstaculos - Aumenta con el paso de los agentes
La direccién que siguen los agentes se define por
la intensidad de la marca virtual
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Resultados de la exploracion TEC | Tenoisic
400 Iteraciones de Costa Rica
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Entorno 1 Entorno 2

’ Cobertura del ambiente
M ¥ Cobertura del ambiente

Porcentaje
Porcentaje

. L i . .
o 100 200 300 400 500 600 700
Intensidad de la feromona

o 100 200 300 00 500 600 700
Intensidad de la feromona

Cantidad de
iteraciones
—4-100

—4-200
400

Science




Tecnologico
Pa rte I I TEC de Costa %{ica

Determinacion de rutas optimas

eScience



Determinacién de rutas éptimas | Preliminares

RRT: Rapidly Exploring Random Trees TEC | o

Crea un arbol de exploracidn cuya resolucién aumenta en cada iteracién. Los vértices
del arbol representan las configuraciones obtenidas de manera aleatoria después de
comprobar la ausencia de posibles colisiones.

Dnew
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RRT: Rapidly Exploring Random Trees TEC | o

Crea un arbol de exploracidn cuya resolucién aumenta en cada iteracién. Los vértices
del arbol representan las configuraciones obtenidas de manera aleatoria después de
comprobar la ausencia de posibles colisiones.

Dnew
’/ qlarget

qgoal

Busqueda bidireccional

Trabaja en la generacidon de dos arboles simultdneamente, uno centrado en el
punto inicial y el otro en el punto final.
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Escenario 1. RRT + Discretizacidon
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Escenario 2. RRT + Discretizacidon
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Generacién del grafo y determinacién de la ruta éptima con una malla de 12 x 12
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e La cantidad de iteraciones, agentes e intensidad de la huella virtual afectan
directamente la velocidad de convergencia de los algoritmos de exploracién,
sin embargo las “cantidades” dptimas dependen de la estructura de ambiente.
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e La cantidad de iteraciones, agentes e intensidad de la huella virtual afectan
directamente la velocidad de convergencia de los algoritmos de exploracién,
sin embargo las “cantidades” dptimas dependen de la estructura de ambiente.

e La comunicacién, de cualquier tipo, dentro del enjambre permite una mejor
convergencia en cuanto al tiempo de duracién.

e Para la garantizar la valoracién de todas las posibles rutas es necesaria la
discretizacién del espacio.

e La discretizacion del espacio depende directamente del tipo de obstaculos
(habitaciones, pasillos y paredes) del entorno.

e Una malla muy fina, podria no ser necesaria y complicar la seleccién de la
ruta éptima a partir del grafo definido.
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Trabajo Actual

Q T 17 .
Trabajo en proceso TEC | Tecrolsgico

de Costa Rica

Multiobjetivo

Incluir en la optimizacién otra funcién que mida complejidad o gasto de energia de
acuerdo al escenario simulado.
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