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Problema

• Metas individuales por 
robots

• Entorno desconocido 
originalmente: un sistema 
de localización absoluta 
reconstruye el entorno

• Presencia de obstáculos 
fijos y móviles

• Se requiere toma de 
decisiones para la 
navegación autónoma



Triangulación y puntos de control
Prm = [xr(0), yr(0), Өr(0)]T

PMm= [xMm, yMm]T

• K obstáculos 
• (k – 2) triángulos 
• (2k−3) puntos de control



Algoritmo de navegación
• Existencia y continuidad de función lineal

∅ si ∃ γ ∈ γξm :  ξ(γ) = ηj(γ)

ξseg = 

ξ (PMm, PRm)   en otro caso

Función que conecta 
un punto de control 
con el robot 



Mínimos locales
Ciertos puntos de control pueden satisfacer las condiciones de visibilidad 

pero representan una situación de bloqueo y el robot puede quedar detenido 

en un mínimo local



Selección de puntos de control

Pcref = {[xi, yi]T ∈ ξ (Pci , Prm)|min(||Pci− PMm||)} , 

∃Pci+z | ξ (Pci+z , Pm) ≠ ∅ 

El punto de control de referencia 
será aquel más cercano a la meta 
del robot, que a su vez sea 
“visible” por el mismo y cuyo 
punto de control inmediato defina 
una trayectoria bien definida



Resumen de algoritmo



Resultados experimentales

• Robots móviles diferenciales I-Create®

• Sistema de visión con base en detección 
de color

• Comunicación inalámbrica
• Controlador asintótico de posición
• Robusto a colisiones entre vehiculos



Resultados experimentales

Trayectorias individuales 
hacia objetivos distintos

Errores de posición con 
respecto a la meta global 
(mínimo global)



Conclusiones

• El algoritmo se puede generalizar a n robots

• Las limitantes de un sistema de localización vía 
cámara limitan la velocidad del robot debido a 
la velocidad de captura.

• Debido al monitoreo permanente del entorno, 
escenarios dinámicos con cambios constantes 
son cubiertos.

• El enfoque puede ser extendido a aplicaciones 
de navegación reales 
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