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Titulo proyecto
Control de formaciones en robética

Valoracion proyecto
4

Descripcion proyecto

El objetivo de este proyecto es la implementacion de técnicas de control de formaciones de robots méviles, en
el que se buscaran politicas de control que permitan garantizar formaciones estables de varios robots ya sea
tanto en formaciones con un lider como en formaciones sin lider.

La formacion debera seguir una trayectoria predeterminada y el control podra combinar la informacién
sensorial recibida para determinar las direcciones de movimiento que garanticen que la formacion se
mantiene al tiempo que no colisionan con obstaculos (se podria deformar la formacién ante la presencia de
obstaculos). El trabajo que se plantea podra ser usado como tesina de master

Actividades a realizar por el alumno

El trabajo se realizara en simulacién combinando el software CoppeliaSim y Matlab, con alguno de los robots
disponibles, p.e. robot Pioneer o drone, segiin convenga.

Se implementaran las técnicas de control que permitan garantizar una formacion con diferentes grados de
dificultad: en primer lugar se buscaran soluciones sencillas en las que se pueda asumir una comunicacion
entre los vehiculos que facilitara el control, en segundo lugar, se buscaran soluciones puramente basadas en
informacion sensorial. Por ello, se pretende implementar técnicas que, a partir de informacién sensorial, p.e.
camara o sensores de rango, se detectaran las posiciones de los demas robots.

Horario
Flexible, a compaginar con los horarios de clase del alumno.
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