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4.6. UAV pasando por un túnel. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 51

4.7. Caso en que el UAV debe retroceder. . . . . . . . . . . . . . . . . . . 52

4.8. Numeración de los tramos en la lista de destinos. . . . . . . . . . . . 56

4.9. Definición de waypoints . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 56

4.10. Ejemplo de cálculo de distancia total al objetivo. . . . . . . . . . . . 57
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5.2. Camino seguido por el UAV aleatoriamente en el simulador matricial. 73

5.3. Detección y respuesta a un obstáculo en la forma cartesiana del simu-
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