Capitulo 7

7.Conclusiones v Trabajos Futuros

7.1  Conclusiones

En el presente documento se ha procedido al estudio y desarrollo de un método
de navegacion autonoma que permite solucionar de forma distribuida y escalable
el problema del enrutamiento de un alto nimero de robots mdviles coexistentes en
un mismo plano de trabajo.

A lo largo del documento se han presentado una serie de herramientas, tanto
tedricas como practicas que nos han permitido realizar una amplia valoracion y
validacion del sistema descrito.

La eficiencia presentada por el algoritmo de navegacion en la resolucion de
conflictos de multiples robots, unido a su minimo consumo de recursos, hace del
mismo un alterntiva muy valida para disefiar cualquier tipo de solucion distribuida
en la que sea necesaria la coexistencia de dos o mas agentes con capacidad de
movimiento autonomo.

7.2 Trabajos Futuros

Durante el desarrollo del “Sistema de Navegacion con Evitacion de Colisiones”
realizado en el capitulo dos del presente documento se ha aportado una serie de
reglas basadas en un Sistema de Capas que permiten mejorar la eficiencia del
algoritmo, adaptandolo a cualquier tipo de problematica a la que un robot mévil
pueda estar sometido.

Sin embargo, de las tres capas propuestas, en este proyecto el trabajo se ha
centrado en el disefio, desarrollo y validacién del Sistema de Esquiva Reactivo,
por ser el nicleo del funcionamiento del algoritmo. Por tanto, se podria trabajar en
la adaptacion del sistema a todos los tipos de configuraciones de
traccion/direccion que existen hoy dia, empezando por la configuracion
Ackermann.

Asi mismo el sistema desarrollado podria combinarse con un algoritmo de
planificacion o generacion de trayectorias que genere los waypoints para el
algoritmo propuesto; esto permitiria aprovechar las capacidades de la técnica
propuesta a la vez que mejorar la eficiencia global en el comportamiento de los
vehiculos.
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