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Resumen: Existen muchas situaciones en las que la de-
finicién de rutas hacia un objetivo especifico en entor-
nos desconocidos es dificil, especialmente si se trata
de zonas peligrosas. En esos casos, es necesaria una
exploracidn del drea y asi encontrar caminos hacia cier-
tos objetivos, para lograr esto se propone un algorit-
mo de exploracién bioinspirado basado en enjambres
de robots, en el que se utilizan feromonas para guiar
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la exploracién. Una vez identificados los obstdculos, se
propone una adaptacién de Rapidly-exploring Random
Graph (RRG) para estructurar el entorno a través de
una red, con el fin de aplicar el algoritmo Dijkstra y en-
contrar una ruta hacia un objetivo especifico. Se pre-
sentan simulaciones computacionales para analizar el
rendimiento del sistema y la refinacién de parametros.
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