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Resumen—Las estrategias de exploracion son cruciales para
que los equipos de robots puedan explorar y navegar de manera
eficiente un ambiente desconocido. En este trabajo se presenta
una estrategia de exploracion para coordinar la exploracion de
un equipo de robots con encuentros frecuentes y comunicacion
limitada. El enfoque propuesto aprovecha los encuentros entre
robots para intercambiar informaciones y generar un mapa
global a través de la fusion de los mapas parciales de cada robot,
mediante un esquema de dos etapas utilizando los algoritmos
SVD e ICP. Se presenta un esquema para la deteccién de fronte-
ras tratando los mapas generados por los robots como imagenes,
y guiar la exploracién. Finalmente, se presentan resultados tanto
de simulacion como experimentacion en el mundo real.
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