Tarea 07
Suavizado de rutas’

Robots Méviles (TSM I, TSM 11, TSCR), FI, UNAM, 2025-1

Nombre:

1. Actividades

1. Abra el archivo catkin ws/src/navigation/path_planner/scripts/path_smoothing.py e implemente el algo-
ritmo de suavizado de rutas en la funcién smooth_path:

steps < 0
VJO 0
V-1 <0
while |[VJ(p;)|| > tol A steps < maz_steps do
foreach i € [1,n— 1) do
| VJi < a2pi — pi—1 — pit1) + Bpi — @)

end

P+ P—€eVJ

steps <— steps + 1
end

2. Abra una terminal y corra la simulacién con el comando:
1 roslaunch surge_et_ambula movement_planning.launch
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3. Ejecute el inflado de mapas, el mapa de costo, la planeacién de rutas y el seguimiento de rutas, con los siguientes
comandos, uno en cada terminal:

1 rosrun map-augmenter map_inflater.py _inflation_radius:=0.2
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1 rosrun path_planner cost-map.py -cost_radius:=0.5

0

1 rosrun path_planner a_star.py

1 rosrun simple_.move path_follower.py _v_max:=0.5 _w_max:=1.0 _alpha:=0.1 _beta:=0.1

4. Ejecute el suavizado de rutas con el comando:

1 rosrun path_planner path_smoothing.py -alpha:=0.9 _beta:=0.1
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*Material elaborado con apoyo del proyecto PAPIME PE105524



3.

Mueva al robot a una posicién dentro espacio libre haciendo click en el botén 2D Nav Goal y luego click en algtin

punto del mapa.

movement_plannin:
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Detenga el suavizado de rutas y ejectitelo con otras
suavizado satisfactorio.

Entregables

Cédigo modificado en la rama correspondiente

Documento impreso con los siguientes puntos:

Wall Time: 1708290718.84 | Wall Elapsed: |340.44

31fps

constantes . y /3. Sintonice las constantes hasta obtener un

e Captura de pantalla donde se observe una ruta con muy poco suavizado de modo que se vea casi igual a la
original. Indicar los pardmetros « y [ utilizados.

e Captura de pantalla donde se observe una ruta con un suavizado tan alto que impida al robot navegar
correctamente. Indicar los pardmetros a y g utilizados.

e Captura de pantalla donde se observe una ruta suavizada funcional. Indicar los parametros a y § utilizados.

No es necesario pegar el cédigo modificado en el documento escrito. Para eso estd el repositorio en linea.

Evaluacion

Este punto es requisito para evaluar los demas.

Para la evaluacién se utilizara la siguiente lista de cotejo:

= [0 puntos] Los cambios al cédigo se subieron a la rama correspondiente con las credenciales de cada alumno.

» [4 puntos] El programa para el suavizado de rutas funciona correctamente.

» [2 puntos] Por cada una de las capturas de pantalla mencionadas en los entregables.



