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¢Como puede un robot movil navegar dentro de un entorno dinamicoy
desconocido?

PROBLEMA

La carencia de autonomia de un robot movil debido a un problema de posicionamiento limita las posibles aplicaciones
gue se podrian implementar cuando se trabaja en un entorno dinamico; por ejemplo, la desinfeccion en espacios
cerrados de dificil acceso o también en ambientes donde exista la posibilidad de contagio de alguna enfermedad
peligrosa, entre otras aplicaciones que en la actualidad son muy demandadas.

OBJETIVO GENERAL

Implementar técnica de Mapeo y Localizacion (SLAM)
aplicadas a un robot movil con manejo diferencial en
espacios interiores y de entornos dinamicos.

PROPUESTA

Se establecid una arquitectura de hardware y software para
desarrollar la navegacion auténoma de un robot movil de
manejo diferencial utilizando las cualidades que ofrece el
paquete Cartographer ROS. Se realizd la simulacion de la

navegacion empleando softwares de codigo abierto vy
colaborativos. Posteriormente se procedio a la implementacion Arlo robot
de la navegacion en un entorno real usando la plataforma Arlo
robot. En esta etapa se adicionaron paquetes externos a la i
técnica de Cartographer ROS con el fin de anadir robustez a la
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tarea de localizacion y planeacion de |a trayectoria.
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RESULTADOS

Se implementd la técnica Cartographer ROS junto a otros paquetes de
ROS, donde los datos obtenidos de la navegacion auténoma del robot
movil se ven reflejados a través de la creacion del mapa, localizacion,
planificador de trayectoria y seguimiento de la trayectoria.
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La trayectoria planificada por
el algoritmo evade el
obstaculo presentado.

eguimiento de trayectoria

Mapeo de un entorno interior
fisico conformado por la sala y
el comedor de 9.84 m”"2 vy
20.31 m~2 respectivamente,
donde la calidad del mapa fue
media.

CONCLUSIONES

" Cartographer ROS generd mapas

definiciones y calidad que otros métodos que usan la

técnica SLAM con sensores laser.

El area de escaneo delimitado
por el sensor laser,
representado por las franjas
verdes sobre las areas purpuras
coincidieron con el borde del
mapa, localizando al robot
dentro del mapa generado.

movil
trayectoria; sin embargo, tuvo
dificultades para seguirla.

El robot genero la

" Cuando se realiza SLAM 2D no es necesario utilizar IMU
debido a que el robot solo se desplaza en los ejes (x,y) vy
no realiza movimientos referentes al eje perpendicular
al plano de movimiento.

con mejores

= A pesar de la eficiencia de Cartographer ROS en el
mapeo, existe poca informacion para la aplicaciéon de la " La afinacion y sintonizacion de los parametros, es un

localizacion y |a navegacion, por

integraron otros paquetes de ROS para fortalecer las

tareas de localizacion y planeacion.

esta razon se tema que conlleva varias pruebas y estudio, debido a
esto en el proyecto se comprobd de manera efectiva

solo el proceso de mapeo experimental.



