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Figura 6.9. a) Heurística A tras noventa expansiones
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Figura 6.9. b) Heurística B tras noventa expansiones
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Figura 6.9. c) Heurística C tras noventa expansiones
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Figura 6.10. a) Heurística A tras mil expansiones
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Figura 6.10. b) Heurística B tras mil expansiones

Con objeto de estudiar con mayor profundidad el comportamiento del algoritmo para obstáculos más complejos, se proponen nuevas situaciones del espacio de trabajo del manipulador robótico. Las posiciones iniciales y finales permanecen fijas. Los resultados se observan en las figuras 6.11 y 6.12. Se comprueba cómo aumenta el número de nodos generados (2160 frente a 540) para la obtener la trayectoria libre de colisiones. 

6.4.4.- Conclusiones TC  "6.4.4.- Conclusiones" \l 3 
En primer lugar, se puede destacar el hecho de que se ha conseguido implementar un algoritmo de exploración de grafos para la planificación de trayectorias. En éste se ha propuesto una heurística constituida por dos términos. Estos están ponderados por unas constantes que permiten variar los pesos relativos entre ellos y con respecto al término asociado al coste computacional. Se ha comprobado que, aún perdiendo la característica de admisibilidad, se pueden encontrar caminos de solución en un intervalo de tiempo suficientemente pequeño (menos de 1 s en la máquina más rápida).

Sin embargo, a pesar de haber conseguido obtener heurísticas potentes que permiten resolver el problema propuesto, se observa que para configuraciones de obstáculos más complejas no es posible obtener de una solución en un tiempo aceptable.

Como consecuencia de ello, se propone a continuación realizar una búsqueda donde el algoritmo no solamente disponga de información del nodo destino sino también del árbol de exploración que se genera a partir de él. Esto lleva claramente a la utilización de búsquedas bidireccionales, que ya han sido utilizadas en otros trabajos de planificación de trayectorias [Kon91].

Por otra parte, la existencia en la actualidad de potentes plataformas que permiten realizar procesamiento en paralelo sugiere la posibilidad efectiva y plausible de realizar las búsquedas bidireccionales utilizando varios procesadores. Este es el objetivo que se persigue en el trabajo.
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Figura 6.11.- Trayectoria con dos obstáculos
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