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Resumen. En el presente documento se muestra un ambiente
estocastico para trayectorias de robots moviles, considerado un
punto fundamental para abordar problematicas de planeacion,
tal que un robot de navegacion autébnoma cuente con
caracteristicas de espacio adecuadas para hacer movimientos,
asi como rutas validas de acuerdo al mejor plan de trayectoria,
donde se tiene que desplazar sin chocar con el ambiente, en
especifico con los obstaculos. Por tanto que el robot reconocera
el proximo estado y puede tomar la mejor decision conociendo
una ruta valida, a través de un método de navegacion discreta
de pixel.

Introduccion. Dentro de la robdtica movil, uno de los
principales problemas ha sido: ;Coémo crear una maquina
inteligente que pueda seguir trayectorias evitando obstaculos y
colisiones dado un objetivo especifico?, Este problema ha
mostrado varias dificultades para que un robot moévil sea
completamente autéonomo en la toma de decisiones con auto—
aprendizaje; buscando lograr la no colisiéon con los obstaculos
que se le presenten de una forma aleatoria [2]. Dada la
problematica, las concepciones se abordan de diferente manera;
en robotica, la planeacion de movimientos fue originalmente
relacionada con problemas tal como mover un piano de un
cuarto a otro en un casa sin golpear nada [1]. Por tanto para
lograr una interpretacion del ambiente de un robot con un
comportamiento auténomo, como se menciond, seria necesario
procesar una cantidad de estados que tienden a infinito, que lo
lleve a un comportamiento autonomo, debido a ello se deben
realizar de acuerdo con tres etapas de operaciones, para llegar a
una trayectoria en un espacio acotado.[3]

Definiciones para el ambiente aleatorio propuesto.

Definicion 1. El espacio de navegacion es un subconjunto de 2
dimensiones fisicas £ < Z, x Z, .

Definicion2. Un robot es un
Te-n€E L jel,y (z,z,) la

elemento
coordenada de

posicion del robot en el espacio de navegacion E, tal que sea
el punto de partida a cada instante.
E o EsE - {r )} que son validas para el robot.
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Definicion 3. El pixel
espacio de representacion de navegacion £ . Donde el
conjunto de trayectorias validas para un robot en ese espacio

P(:.z,) es el drea minima en el

quedard descrito como  p, . ., acotado por el érea
ey

discretizada del ambiente £, .

Definicion 4.El pixel valido p,
(z:,Z .
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puede desplazar libremente el robot con trayectoria

discretizada donde el conjunto de ellos estd descrito

E, :={p _ }

r (zl.,zj)

es todo pixel donde se

Defincion 5. El obstaculo 9 ( z;,z;) es el elemento del espacio

de navegacion donde el robot no se puede desplazar libremente

conocido como E ZEP .
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Definicién 6. El conjunto de obstaculos £, es la union de

r

=unO,

todos los elementos 7 (2, - ), E, )N )
P r i '(zl.,zj)

o

Definicion 7. La ruta valida estd descrita por todas las
trayectorias posibles entre los elementos de E p. y que de
acuerdo con la posicion inicial V(Z,-ZO,Z =0 )respecto de la
posicién final 7 (2,252 j=n ) su recorrido sea el optimo en

el sentido de la menor cantidad de colisiones posibles, en el
menor tiempo.

Definicion 8. Plan de ruta, es una funcion f, que describe de
manera optima la trayectoria en relacion con el universo de

posibilidades existentes en E P -
Considerando que el espacio de navegacion E p, através de

, el robot 7(z,.z,) se

i)

una matriz finita de pixeles p

Tz iz
debera mover por intervalos de tiempos cubriendo el plan de

ruta S, » en un tiempo limite previamente determinado para la
mision del robot.
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