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Introduccion

La robotica se ha integrado en nuestra sociedad de manera paulatina a través de la creacion de sistemas autonomos para simplificar tareas cotidianas y procesos complejos que pueden ser riesgosos para los seres humanos. Los sistemas
roboticos pueden realizar sus actividades por periodos prolongados y con mayor precision, a diferencia de los humanos que realizan trabajos con menor precision conforme el tiempo se extiende. La navegacion autobnoma de robots es uno de los
problemas mas estudiados en el area de la robotica, esta consiste en que un robot pueda moverse entre dos configuraciones mediante el seguimiento de alguna trayectoria donde puede requerirse la aplicacion de diversas técnicas para ejecutar
la evasion de obstaculos presentes en dicha trayectoria. El presente trabajo, aborda el problema de navegacion autonoma de robots moviles con ruedas, especificamente, el robot de manejo diferencial (DDR). El modelo matematico del DDR es
no lineal lo cual, requiere de estrategias de control automatico adecuadas para un buen desempefio en la navegacion autonoma. Las variables del modelo matematico del DDR son la posicion del robot expresado en un marco de referencia
cartesiano global, su orientacion, su velocidad lineal y su velocidad angular.

Se propone resolver el problema de navegacion de DDR para seguir una trayectoria de referencia mediante el uso de control predictivo no lineal basado en modelo (NMPC). En este proyecto, se realizaran experimentos en un simulador v,
posteriormente, el control se implementa en un robot real para verificar el desempeno en la navegacion. En una primera fase, se realizara la navegacion libre de obstaculos y, en una segunda fase, se usara un obstaculo estatico para que el robot
lleve a cabo la navegacion detectando y evadiendo dicho obstaculo. Solo se usara informacion métrica del entorno en este proyecto. En paralelo, se estara trabajando en la propuesta de un modelo matematico para agregar técnicas de vision por
computadora a la navegacion autonoma.
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Conclusiones

e Se presentd una implementacion en simulacion de navegacion autobnoma para un DDR usando NMPC.
e A pesar del aumento de complejidad, los experimentos realizados muestran un nivel de precision realista al comparar la ruta real con la ruta deseada.
e El trabajo implementado en Python facilita la modificaciéon de condiciones iniciales y permite observar claramente la velocidad del robot durante su camino hacia el objetivo.

Como trabajo futuro:

e Continuar con la implementacion para seguir trayectorias mas complejas.
e Implementar algoritmos de navegacion en un simulador dinamico (Gazebo) para, posteriormente, probarlos en un robot real.
e Modificar funcion objetivo para realizar evasion de obstaculos en su trayectoria.

e Afadir una camara en el robot para usar informacion visual en la funcidén objetivo.
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