Laboratorio de Robots Méviles

Préctica 3
Comportamientos Reactivos Usando Campos Potenciales
Trabajo realizado con el apoyo del Programa UNAM-DGAPA-PAPIME PE100821
Duracién: 2 semanas

Objetivo:

Utilizando el concepto de campos potenciales para el comportamiento de un
robot movil realice los siguientes enunciados:

1. Dado un punto inicial y un punto destino encuentre la fuerza de atracciéon
que movera al robot movil en el medio ambiente “empty” del simulador.
Definiendo un campo atractivo de tipo parabdlico como:
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La fuerza de atraccién en g es:

VUatr(a) = Fatr(q) =€ [6 - qdest]

Empiricamente encuentre la constante €.

Usando la técnica de ”steppest descent”, la siguiente posicién del robot
estd dada por:

Qn = qn—l - 5? (Qn—l)

Donde § es la magnitud de avance del robot en el simulador, y
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Dado que se esta utilizando una arquitectura reactiva, no se conoce en un
principio la posicién del robot g,,_; = (x,y), ni la posicién del destino g,,;. La
fuerza de atraccién se asume teniendo el eje de coordenadas en el centro del robot
Gn_1 = (0,0). La posicién del destino g, se encuentra utilizando los sensores
de la fuente luminosa, encontrando el sensor que detecta la mayor intensidad de

ésta.



2. Utilizando el medio ambiente ’obstacle’ del simulador, calcule la fuerza de
repulsion y atraccién para evadir el obstaculo.
Campo potencial repulsivo:
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Fuerza de repulsion:
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Con dy = 5.0. Encuentre la constante 17 empiricamente.

La fuerza total ejercida sobre el robot en la posicién § es:

F(E) = Fatr (G) + Z Frem (G)
k=1

Utilice las lecturas de los sensores para encontrar la fuerza de repulsion. Para
robots con arquitecturas reactivas no se conocen la posicién de los centroides de
los obstaculos y por lo tanto las fuerzas de repulsion se calculan usando sensores
de proximidad, como son los lasers, infrarojos, sonares, etc, los cuales entregan
la distancia a la cual se encuentran los obstaculos.
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Donde d es la distancia reportada por el sensor al obstaculo, el sensor esta lo-
calizado con un angulo « con respecto al centro del robot. Entonces la posicién
del obstaculo con respecto al centro del robot:

Zops = d cos(a)

Yobs = dsen(a)



Para el calculo de la fuerza de repulsion se necesita encontrar la posicion del
obstaculo con respecto del centro del robot, con el siguiente calculo:

q - qobs = (07 0) - (mobsayobs) = (_xobsv _yobs)

3. Pruebe su sistema con diferentes configuraciones de las posicién de los
sensores de préximidad, nimeros de sensores y en diferentes medios ambientes.

4. Cuando el robot caiga en un minimo local utilice el comportamiento de
evasion de obstaculo durante un cierto tiempo ¢; para sacarlo de éste.



