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Generacion del mapa
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Localizacion
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Iltro de particulas
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*“Filtro de particulas
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““Filtro de particulas

Comparacion filtro de particulas

—— Path ideal
A — Trayectoria odometria|
— Trayectoria filtro

y (metros)

2.

‘5 T T T T T T T T T

-5 -4 -3 2 -1 0 1 2 3 4 5
X (metros)

Robots Moviles UC3M Dep. de Ing. de Sistemas y Automatica



Planificacion
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“Planificador de trayectorias : Voronoi
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e

lanificacion: otros métodos

Meétodos probabilisticos

 PRM: Probabilistic Roadmaps

 RRT: Rapidly-exploring Random Trees
Otro metodos:

e FM: Fast Marching
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“Planificador de trayec‘torias : PRM
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“Planificador: Campos Potenciales

Campo potencial atractivo Campo potencial repulsivo
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lanificador: Campos Potenciales

Robots Moéviles

Y [metros]

10 4

9_

8_

Potencial Fields

——— ldeal Path
Real trajectory

X [metros]

- st
L
o o

)

! | | |
7 8 9 10

UC3M Dep. de Ing. de Sistemas y Automatica



Suavizacion de
trayectorias
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ontrolador PurePursuit

Pequena mirada hacia adelante
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Navegacion
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\\
avegacion
Los controladores de bajo nivel reciben los puntos del path y se encargan
de ajustar velocidad y angulo para alcanzar el siguiente punto.

En un entorno real el robot es capaz de ir del punto origen al punto
destino.
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