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RESUMEN
La gran mayoria de planificadores de movimientos para robots trabajan en el espacio de configuraciones. Este trabajo
presenta una adaptacion de un método de construccion de obsticulos en el espacio de configuraciones para un robot
articular de tres grados de libertad. Se toma como base un método propuesto para un robot planar de dos grados de
libertad y, para efectos de validacion, se presentan las consideraciones necesarias para adaptar dicho método a un robot
articular llamado ANDES — 1. Algunos ejemplos ilustran la aplicacién del método.
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ABSTRACT
The great majority of movement planners for robots work in the configuration environment. This work presents an
adaptation of a method used in obstacle construction in the Configuration Space for an articulated robot with three
degrees of freedom. It is based on a method proposed for a planar robot with two degrees of freedom and, for validation
purposes, we present the necessary subjects in the process to adapt this method to an articulated robot named ANDES -
1. Some examples illustrate the application of the method.
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