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Resumen

En este trabajo se estudia un algoritmo general para la planificacion de
movimientos en sistemas cinematicos estratificados [1], categoria en la cual se
incluyen robots con patas con caminatas cuasiestaticas' y algunos modelos
cinematicos de manos robéticas.

Las soluciones que devuelve este método son composiciones de flujos sobre
campos vectoriales que llevan el sistema de un punto inicial p a un punto
final ¢, ambos en el espacio de configuraciones del robot. Este enfoque des-
cansa sobre una solida base matematica en términos de objetos de geometria
diferencial como son las variedades y grupos de Lie.

La ventaja principal que ofrece este método es su generalidad, dado que es
independiente de la geometria particular del robot, es decir, no depende del
niumero de patas o el nimero de dedos. Se ofrece un par de ejemplos de apli-
cacion en un robot hexapodo y uno cuadripedo.

Ademas se desarrolla el algoritmo original [9] y se explica cuél fue la extensién
desarrollada por Goodwine y Burdick para aplicarlo a sistemas estratificados.
También se proporciona un ejemplo para controlar un uniciclo.

I'Cuando el centro de masa del robot esta siempre soportado por al menos tres patas
en contacto con el piso.
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