ANALISIS DE ALGORITMOS PARA LA GENERACION DE n
TRAYECTORIAS SAR CON IA pGC

Maria AlImudena Jiménez Suarez e

Ricardo Aguasca Colomo, Jezabel M. Molina Gil elre
ESCUELA DE INGENIEF!I'A
DE TELECOMUNICACION

GITT, Sistemas de Telecomunicacion, Julio 2025 Y ELECTRONICA
INTRODUCCION ‘ OBJETIVOS
. , s EXTRAER CONCLUSIONES Y PROPONER “:“
Las operaciones de busqueda y rescate (SAR) en entornos maritimos bgs? EhmsenEreel anaricat e L)
suponen un gran desafio debido a la incertidumbre, la amplitud de las I
zonas a cubrir y las limitaciones operativas. Las aeronaves tripuladas, PERSPRCTIVA CRIMAIATCON K ArovD b

como helicépteros o aviones, requieren trayectorias 6ptimas que reduzcan
el tiempo de localizacion y aumenten la eficacia de las misiones.
Este trabajo explora como la inteligencia artificial puede contribuir a
optimizar esas trayectorias, analizando el rendimiento de cuatro algoritmos
clasicos de busqueda (BFS, DFS, UCS y Wavefront Expansion) mediante
simulaciones en escenarios representativos. El propésito es identificar sus

fortalezas y limitaciones y sentar las bases para futuras mejoras en I - > l ANALIZAR METODOLOGIAS SAR ACTUALES o

COMPARAR SU RENDIMIENTO EN
SIMULACIONES BAJO CONDICIONES
REALISTAS.

ESTUDIAR EL COMPORTAMIENTO TEORICO DE
ALGORITMOS CLASICOS DE BUSQUEDA EN
ENTORNOS MARITIMOS.

SEGUN PROTOCOLOS IAMSAR
entornos SAR reales.

; ; ANALISIS COMPARATIVO Y
SELECCION DE ALGORITMOS IMPLEMENTACION EN PYTHON :
EVALUACION OPERATIVA
BFS, DFS, UCS y Wavefront Programacion de los interoret fo
Expansion, por su algoritmos y generacion pReTpIelacion o
P s L resultados con apoyo de
aplicabilidad y facilidad de de visualizaciones en =
2 profesionales del ARCC y
comparacior Google Colab. Ala 46
Ala 46.
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REVISION TEORICA DISENO DE ESCENARIOS SIMULACIONES LINEAS FUTURAS
Estudio de misiones SAR Creacion de dos Evaluacion de Incorporar algoritmos
reales, protocolos plantillas de simulacién rendimiento en tiempo, avanzados con inteligencia
IAMSAR y algoritmos de representativas, con distancia y nodos artificial, probar mas escenarios
busqueda clasicos condiciones controladas. explorados. realistas y optimizar el sistema
para uso operativo real en
misiones SAR

Con el objetivo de analizar el comportamiento de diferentes algoritmos de
busqueda en escenarios simulados de operaciones SAR (Search and
Rescue), se llevaron a cabo mudiltiples ejecuciones comparativas utilizando Tiempo (s) P1 0.0002 0.0003 0.0003 0.0010
dos plantillas de busqueda distintas (P1 y P2), sin obstaculos y con punto

de partida fijo. Los algoritmos evaluados fueron Breadth-First Search U e RS P LU
(BFS), Depth-First Search (DFS), Uniform Cost Search (UCS) y Wavefront Nodos 67.68 88.54 67.10 146.12
Expansion. Para cada caso, se midieron los tiempos de ejecucion, el visitados P1
numero de nodos visitados, los nodos visitados dentro de la zona de alta Nodos 76.56 104.66 74.50 180.08
probabilidad (ZAP), la longitud total de las rutas generadas y el porcentaje visitados P2
de exito. Nodos en ZAP 34.98 54.86 34.34 115.96
Los resultados permiten identificar diferencias claras en la eficiencia P1
computacional y en la precisién de cada algoritmo, especialmente en | NodosenZAP 51.38 79.52 49.20 157 64
relacidon con la extension de las rutas propuestas y su capacidad para P2
actuar eficazmente dentro de la zona de alta probabilidad (ZAP). Esta Longitud Ruta 140.3054 66.2862 145.0089 457.6912
comparacion proporciona una base objetiva para valorar su aplicabilidad (k_m) P1
en misiones SAR aéreas reales, donde la rapidez, cobertura eficaz y | Longitud Ruta 247.8176 95.0294 249.4343 700.4983
precision son factores clave. ~ (,k'_“) P2
% Exito Total 100% 100% 100% 100%
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