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UNIDAD 4 Y UNIDAD 5: 
Navegación / Generación y planificación 
de Trayectorias, SLAM
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Navigation Module

Path Planning
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Initial Pose X,y, tita Controlador Motor 1
Motor 2

SLAM EstimadoPredictvo
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Planificacion de trayectorias y navegacion
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Tele operada Full Autonoma
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Navegación Autonoma
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Enfoque Heurístico

• Reglas de comportamiento
• Puedo caer en minimos locales, no 

esta garantizado que encuentre la 
respuesta ótima.

• No necesita toda la información 
del ambiente.

Enfoque Optimo

• Necesito mas información del 
ambiente del entorno por donde 
va a circular el vehículo.

• Y lugo se busca maximizar o 
minimizar una función que 
describe ese ambiente.

Ej.: aspiradora la regla es que cuando 
chocan giran random y siguen

Ej.: costruir un modelo del ambiente, que puede ser 
dinámico, tener objetos móviles y situaciones 
impredecibles, este modelo pude estar sujeto a cambios en 
el tiempo y se debe actualizer a me dida que el robot se 
mueve y cambia su posición. Ejemplo Tesla



Localización
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SLAM: Simultanueus Localization and Mapping

Diferencia entre estos tres terminos:

• Mapeo (Mapping)
• Localización (Marcos referenciales)
• Navegación (Pto A a Pto B)

Antes de continuar repasemos….

Estimar Posición y 
Orientación de un RM 

Modelo del lugar (map) 
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SLAM: Simultanueus Localization and Mapping

Pose Graph Optimization

https://www.youtube.com/watch?v=saVZtgPyyJQ&list=PLn8PRpmsu08rLRGrnF-S6TyGrmcA2X7kg&index=4

T T’

 Grilla de ocupacion binaria: 1=obstáculo, 0 = espacio libre

https://www.youtube.com/watch?v=saVZtgPyyJQ&list=PLn8PRpmsu08rLRGrnF-S6TyGrmcA2X7kg&index=4


Planificación de trayectorias autónoma
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• Tengo un modelo del robot (modelo cinematico) y del ambiente (diferentes ananalisis).
• Sé donde estoy (pose) y a donde quiero ir (GOAL pose).
• Tengo un problema de optimización: parto de un punto en el espacio y voy a un punto deseado.
• Que deseo optimizar: depenede de la aplicacion, tiempo, distancia, energía.
• El espacio de trabajo debe ser representado, y discretizado. 
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PathFinding.js (qiao.github.io)

• Convertir el problema en un gráfico y buscar posibles soluciones:

• Bread-first search (BFS)
• Depth-first search (DFS)
• Dijktra’s Algorith
• A*
• Etc

Planificación de trayectorias (Path Plannig)

https://qiao.github.io/PathFinding.js/visual/
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S imultanueus 
L ocalization
A nd 
M apping
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Features or land marks slam
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Grid slam
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ROS y Turtlebot
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SLAM GRID METHOD ONLINE y ASINCRONO:  Online no usamos data precargada si no que utilizamos datos que va 
tomand el LIDAR on line  y asincrono, procesa el mas reciente scan aunque pierda lecturas para evitar llagging
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Trabajo integrador
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U1: Describir diseño de los robots 

U2 y U3 Sensores y Actuadores

U4 y U5 Planificar una trayectoria especifica, con control de movimiento y navegacion 
autonoma

Conclusion: que aprendí? Cómo?

Aporte propio y original



Trabajo integrador
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Fecha Comentario Entrega

21/05 2 robot/2 scenarios

28/05 Aplicaciones/rev Informe escrito 31/05

04/06 Rev/ Consultas/PPT

11/06 Coloquio: 45 minutos 
presentacion 45 minutos 
preguntas grupales ó 
individuales

Notas Viernes 14/06 – 
Promoción o Regular
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