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RESUMEN

En este trabajo se presenta la implementacién de un conjunto de algoritmos para
planeacién de trayectorias en caminos con obstéculos de brazos manipuladores, para
utilizarse como una funcién dentro del programa computacional Cimetrix.

La técnica de generacién de trayectorias involucra como primer paso la
descomposicion del espacio de trabajo del brazo manipulador en dos subespacios, uno de
ellos denominado espacio libre que es el utilizado por el algoritmo de planeacién de
movimientos para la creacién de trayectorias subdptimas en distancia, el otro es el
espacio de obstaculos que sirve para mostrar el volumen por donde no debe existir ningin
punto de las trayectorias; a estas trayectorias se les aplica un algoritmo de programacién
dinédmica para encontrar a la trayectoria dptima en distancia. Antes de la optimizacién,
las trayectorias son analizadas ante posibles colisiones del efector final con los obsticulos
por medio de otro algoritmo de movimiento modificado para tal fuialidad.

Una vez que se ha obtenido la trayectoria 6ptima en distancia, esta es utilizada por
las funciones de Cimetrix para el desplazamiento del brazo manipulador por dicha
trayectoria; ademds, se utilizan algunas funciones que permiten verificar que los puntos
de la trayectorias obtenidas cumplan tanto con las restricciones dindmicas y cinematicas
que no se consideran al crear la trayectoria, pero que afectan en el desarrollo del
desplazamiento vdel brazo manipulador por ella. En el caso de que la trayectoria no
cumpla con alguna restriccién de las antes mencionadas, se desplegard4 un mensaje de

error indicando la causa del mismo.



ABSTRACT | *

This work shows the implementation of a set of algorithms implementation for free-
collision path planning in robots, to be used by software by Cimetrix.

The path generation. technique imply the workspace decomposition’ in two
subspaces, one called free space and other called obstacle space. The free subspace is
used by the move planning algorithm to generate the distance sub-optimum paths, these
paths are tested with a dinamic programming algorithm to find the optimum distance
path. Before to obtain the optinﬁzed path, these paths are checked for possibles gripper
collisions with the obstacles using other move planning algorithm.

. When the distance optimum trajectory was found, this is used by Cimetrix
functions to move the robot. Also, other functions are used to verify that the path points
execute the dinamic and kinematic constrainst that are not considered during the robot
trajectory, but it affects the robot movement. In the case that the path not satisfy anyone

constrainst, automatically display error message that indicate the problem.



