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¢,Por qué Arqg. Hibridas? 6‘1_2%'515

» Arg. Basadas en el Conocimiento
» Entornos estaticos
» Modelos precisos
» Sensores perfectos
» Necesidad de representacion simbdlica
» Arg. Basadas en el Comportamiento
» Entorno cambiante y dinamico
» Ruido en los sensores
» Dificultad de localizacién
» No necesidad de representacién simbdlica

» Arqg. Hibridas
» Planifiquemos pero sin perder autonomia, robustez y
flexibilidad
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Arg. hibridas &=
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Navigate %IB
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Avoid &8

7
> IR - sin(Oig,)
i=0

7

Z IR; - cos(Orr,)

i=0

. p:{o if IRy < €

» 0 =m—arctg

1 ifIRyg > €




Load Battery %IB

7
Z L; - sin(0r,)

i=0

ZLi -cos(0r,)
i=0

0 if Batt > €
Light,a, if Bart < e

» 0 = arctg




Forage
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7
Z Ll' . Sil’l(HLl.)

> 0=n—arctg | =2

Z L; - cos(0r,)
i=0
> 0 if GroundMem = 0
P= 1 — Lightya,  if GroundMem = 1

» Nota: Tener en cuenta los inhibidores




Calc Cell G_S%;IB

» Inicializacion: Crea un mapa del tamafo de la arena con
todas las celdas marcadas como obstaculos
» Ejecucion:

>

>

Marca las celdas por las que va pasando como libre de
obstaculos

Si encuentra un objeto (baldosa gris, groundMemory = 1):
Lo marca como Prey

Si deja un objeto (baldosa negra, groundMemory = 0): Lo
marca como Nest

Si ha encontrado Prey y Nest se lo comunica a
PathPlanning

Mantiene el estado de busqueda (m_nForageStatus):
Busqueda de Prey o Nest

Inicializa el estado de la Planificacién
(m_nPathPlanningDone, m_nState)

» Reset: Elimina las posiciones de Prey y Nest



Path Planning %IB

» Inicializacion: Crea una copia del mapa de Calc Cell
» Ejecucicion: Planifica una ruta en base a un algoritmo A*
Si:
» Se ha localizado un Prey
» Se ha localizado un Nest
» No hay ninguna planificacién ya realizada
(m_nPathPlanningDone = 0)



Go Goal

YGria — Y,
> 0 — arctg < Grid Robot)
XGrid - XRobot

» Nota: Tener en cuenta la conversién
de coordenadas
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