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Resumen 
 
El presente documento describe un algoritmo de 
generación de trayectorias para un robot móvil 
encargado de sanear chapas de acero. Las 
trayectorias generadas deben asegurar la cobertura 
total de las superficies poligonales que delimitan los 
defectos con la herramienta acoplada al robot. 
Además, el robot deberá resolver la tarea sin 
abandonar el interior de la chapa. Para resolver el 
problema, la chapa se divide en distintas zonas de 
trabajo derivadas de las orientaciones seguras que 
permiten al robot reparar sin abandonar la superficie 
de la chapa.  
 
Los defectos se recibirán en forma de polígonos que 
serán, en primer lugar, divididos de acuerdo con las 
zonas de trabajo y, a continuación, descompuestos en 
formas más simples teniendo en cuenta la orientación 
de trabajo de cada zona. El recorrido completo del 
defecto podrá realizarse calculando trayectorias 
paralelas para cada uno de los polígonos simples que 
lo componen. La trayectoria así calculada 
corresponde a la seguida por la herramienta, por lo 
que para calcular la trayectoria del robot bastará con 
aplicar una traslación. 
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1 INTRODUCCIÓN 
 
En una industria cada vez más automatizada los robots 
móviles desempeñan cada vez más tareas. Una de 
estas posibles aplicaciones es la inspección y 
subsanación de chapas. 
 
Frente a otras alternativas, un robot móvil tiene unas 
dimensiones y un peso moderados que permite su 
sencillo traslado a otros lugares de trabajo y facilita su 
posible colaboración con operarios humanos o con 
otras máquinas. Otra ventaja de la opción escogida es 

su versatilidad, siendo capaz de reparar desde hojas de 
acero con una superficie no mucho mayor que la del 
propio robot hasta grandes chapas de decenas de 
metros, como las que pueden encontrarse en la 
industria siderúrgica. El empleo de, por ejemplo, un 
robot cartesiano para automatizar la inspección y 
reparación de estas últimas conllevaría la construcción 
de una gran estructura. 
 
Se supondrá, por tanto, la existencia de un robot 
omnidireccional dotado de una herramienta en una 
posición fija respecto al centro del robot. En este 
planteamiento el actuador se encarga de subsanar un 
defecto detectado en la chapa, aunque el algoritmo 
presentado resulta fácilmente adaptable a otras labores 
tales como inspección, pintado, limpieza, etc.  
 
En la aplicación propuesta el robot se encontrará 
trabajando sobre una superficie rectangular plana, y 
que puede estar elevada una distancia considerable 
respecto al suelo. Si el robot se sale de la superficie de 
trabajo, podría resultar peligroso y provocar graves 
daños en el robot e incluso en operarios humanos. 
 
Para resolver el problema, la chapa se divide en 4 
zonas, asociada cada una a una posible orientación del 
robot paralela a los ejes de la chapa. En cada una de 
las zonas, el robot podrá, manteniendo la orientación 
asociada, realizar las pertinentes reparaciones sin 
correr el riesgo de abandonar el espacio de trabajo. 
 
Los defectos, recibidos en forma de polígono, se 
dividirán por tanto según las zonas de trabajo. De esta 
manera, cada división se recorrerá con una única 
orientación. Con el fin de facilitar la reparación 
completa de los defectos se llevará a cabo también una 
descomposición trapezoidal que da lugar a formas 
simples de reparación más sencilla. 
 
1.1 ESTADO DEL ARTE 
 
Tras las investigaciones realizadas no se ha 
encontrado bibliografía referida a este conjunto de 
problemas combinados.  
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