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SEGUIMIENTO DE TRAYECTORIA DE UN ROBOT MÓVIL CON RUEDAS 

BASADO EN OPTIMIZACIÓN DE ENJAMBRE DE PARTÍCULAS 

Autor: Alex Javier García Patiño 

Tutor: Junior Figueroa Olmedo 

RESUMEN 

El seguimiento preciso de trayectorias es fundamental para la navegación autónoma de robots 

móviles en entornos diversos. Este estudio presenta un enfoque que emplea el algoritmo de 

optimización de enjambre de partículas (PSO) para mejorar la capacidad de seguimiento en 

robots con configuración diferencial. El algoritmo fue implementado primero en Matlab y luego 

en Python para su uso en el entorno mBlock, compatible con el robot mbot Neo. Se probaron 

cinco trayectorias distintas (elíptica, circular, Lissajous, Cardioides y Senoidal) para medir el 

rendimiento mediante el error promedio de posición, que calcula la distancia entre la posición 

teórica y real del robot. Los resultados indicaron un rendimiento consistente del algoritmo, con 

variabilidad moderada en los errores y una baja desviación estándar. Esto sugiere que PSO es 

eficaz para generar trayectorias precisas en robótica móvil, aunque es recomendable ajustar los 

parámetros del algoritmo para optimizar su desempeño. 

 

Palabras claves:  Móvil, robot, PSO, seguimiento, trayectoria.
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TRAJECTORY TRACKING OF A WHEELED MOBILE ROBOT BASED ON 

PARTICLE SWARM OPTIMIZATION 

Autor: Alex Javier García Patiño 

Tutor: Junior Figueroa Olmedo 

ABSTRACT 

Precise trajectory tracking is essential for autonomous navigation of mobile robots in diverse 

environments. This study presents an approach that employs the Particle Swarm Optimization 

(PSO) algorithm to enhance trajectory tracking capabilities in robots with differential 

configuration. The algorithm was first implemented in Matlab and then translated into Python 

for use in the mBlock programming environment, compatible with the mbot Neo robot. Five 

different trajectories (elliptical, circular, Lissajous, cardioid, and sinusoidal) were tested to 

measure performance using the average position error, which calculates the distance between 

the robot’s theoretical and actual position. The results indicated consistent algorithm 

performance, with moderate variability in errors and a low standard deviation. This suggests 

that PSO is effective for generating precise trajectories in mobile robotics, although further 

adjustments to the algorithm’s parameters are recommended to optimize performance. 

 

Keywords: Mobile, robot, PSO, tracking, trajectory. 
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