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Guia del bloque 2: Navegacion Geométrica

En este bloque se presentan distintos tipos de modelado del entorno empleados en robotica, y
sobre los que posteriormente se realizaran las tareas de planificacion y navegacion. El bloque se
introduce con una leccion sobre percepcion de objetos y escenas del entorno, Se dedica mayor
atencion al modelado geométrico ya que es el mas ampliamente utilizado en roboética, sobre todo
en navegacion local, estudiandose distintos tipos de mapas geométricos. La ultima leccion de este
bloque se centra en la localizacion del robot dentro de este tipo de mapas.

En la tercera leccion del curso, se entrara en el modelado geométrico del entorno, que es el mas
ampliamente extendido en la robotica y el empleado fundamentalmente en la navegacion local de
robots. Se veran los principales tipos de mapas geométricos: los basados en caracteristicas
geométricas, mapas de rejillas y mapas de ocupacion. Se hard una introduccion al modelado
topologico, basado en elementos del entorno y sus relaciones, que aumenta el nivel de abstraccion
del entorno y facilita la navegacion en entornos de mayor tamafio

A continuacion, el problema de la localizacion del robot dentro del entorno. Para ir de un sitio a
otro, el robot debe saber en que lugar del entorno se encuentra en todo momento. En esta leccion
se mostraran los distintos tipos de algoritmos: algoritmos basados en la teoria de probabilidad,
estimadores bayesianos, filtro de Kalman, filtro extendido de Kalman y filtro de particulas.

En la cuarta leccidn, se hara un recorrido por un sistema completo de navegacion geométrico,
partiendo de la percepcion del entorno, la realizacion del mapa, la localizacion, la planificacion y
el seguimiento de trayectorias. Se presentaran ejemplos de varias formas de localizacion,
generacion de mapa y planificacion.

Por tultimo, en la leccién 5, se estudian técnicas de modelado, planificacion y navegacion en
entorno de exteriores, donde se debe tener en cuenta tanto las caracteristicas del terreno como la
del propio robot dentro de un modelo 3D para definir las zonas accesibles por el robot y poder
establecer las trayectorias para ir de un punto a otro.

A partir del modelado 3D del entorno, teniendo en cuenta la inclinacion del terreno y la rugosidad,
asi como las limitaciones de altura maxima y minima por la que puede transitar el robot, se define
zonas accesibles por el robot y se realiza un analisis de cruzabilidad del terreno, donde se realiza
una segmentacion de las regiones cruzables por el robot, donde posteriormente se aplicaran otras
técnicas de planificacion como Voronoi.

Este bloque se acompafia de numerosos videos dentro del material auxiliar donde se contemplan
como trabajan los algoritmos de modelado y localizacion.

Estas lecciones se complementan con ejemplos y un ejercicio practico dentro de las practicas
contempladas en el curso.



