Titulo: Navegacion cooperativa de formaciones multi-robot mediante estrategias de Morphing.

Resumen: El trabajo consistird en el estudio, desarrollo ¢ implementacion de estrategias de
morphing para la navegacion cooperativa de sistemas multi-robot. El objetivo es permitir que una
formacion de robots modifique dindmicamente su geometria para adaptarse a restricciones del
entorno, tales como obstaculos, pasillos estrechos o cambios en la mision, manteniendo la
cohesion y conectividad del grupo. Se desarrollaran algoritmos de control distribuido y
coordinacion basados en representaciones geométricas de la formacion, evaluandose inicialmente
en simulacion (ROS 2/Gazebo) y, de forma opcional, sobre plataformas roboticas reales. El
trabajo permitira abordar conceptos relacionados con control cooperativo, robdtica multi-agente
y planificacion de trayectorias.
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