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Resumen

Este documento presenta una introduccién a campos potenciales y su utilizaciéon en el proyecto.
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1. Introduccién

Todo robot movil que necesite alcanzar un destino debe ser capaz de conocer su posicion global y poder definir
una trayectoria libre de colisiones con los obstaculos presentes en el ambiente. Para esto, es necesario programar al
robot de forma de utilizar una o mas estratégias de acuerdo a las necesidades que se tengan sobre dichas trayectorias
[1].

Existen principalmente dos filosofias sobre como el robot debe proyectar una trayectoria entre el inicio y destino
de la misma: Seguir un camino virtual (Virtual Path Following) o Buscar el objetivo (Goal Seeking). Buscar el
objetivo ha sido el favorito dentro del ambito académico. En este sentido, el robot conoce en coordenadas hacia
donde debe dirigirse y realiza un planeamiento de la trayectoria éptima hacia el destino. En la orientacién a seguir
un camino virtual, la tarea es escencialmente similar al de seguir un camino fisico excepto que el mismo esta definido
en el robot y no por ejemplo representado mediante un dibujo en la superficie. En este caso, tipicamente el robot
posee un camino definido en un programa computacional ya sea graficamente o representado mediante texto. Un
ejemplo de un camino representado graficamente se puede observar en el ambiente PathCAD tal como lo ejemplifica
la figura 1 [1].
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Figura 1: Representacion de un camino grafico virtual en el ambiente PathCAD [1].
A continuacién se vera con mayor profundidad la metodologia de Buscar el objetivo.

1.1. Buscar el objetivo

En esta aproximacion se utilizan principalmente dos formas diferentes de planificacién para alcanzar el objetivo:
Agrandar los obstaculos (Growing Obstacles) y Campos potenciales (Force Fields) [1].

1.1.1. Agrandar los obstaculos

Este método consiste en agrandar los obstaculos tanto como la dimension del robot (la menor entre el largo y el
ancho del robot, si bien puede introducir problemas donde el mismo no puede rotar para posicionarse). Este permite
planear la trayectoria de forma de llevar el robot directamente al objetivo tanto como sea posible sin colisionar con
los obstaculos agrandados. De esta forma, la trayectoria es la 6ptima en distancia recorrida pero no la mas suave o
segura de las posibles. La figura 2 muestra un ejemplo de este método [1].
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Figura 2: Obstaculos agrandados en un superficie [1].

1.1.2. Campos potenciales

Esta aproximacién consiste en calcular campos imaginarios de repulsién que emanan de los obstaculos. Los
campos pueden variar de acuerdo a la distancia del obstaculo o geométricamente de acuerdo a una definicion;
también se pueden imponer limites de influencia de éstos para no tener que calcular los campos de los obstéaculos
distantes. El proceso consiste en encontrar un camino que se mantenga tan alejado de los obstaculos como sea
posible. La figura 4ejemplifica una superficie y los campos generados por los obstaculos presentes [1].
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Figura 3: Posibles campos potenciales generados por los diferentes objetos de una superficie [1].

El concepto de los campos se pueden extender para utilizarse como atractores a un determindo objeto, por
ejemplo la pelota. Suponiendo por ejemplo la utilizaciéon de este método en un campo de fatbol de robots, los
oponentes ejercen un campo retractor mientras que la pelota ejerce un campo atractor hacia ella, tal como lo
muestra la figura 4.
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Figura 4: Posibles campos potenciales en fatbol de robots.
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2. Diseno

Para el diseno de campos potenciales, referirse al documento Descripcion de la Arquitectura de Software [2].
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Glosario

PathCad: Ambiente de desarrollo visual desarrollado por la empresa CyberMotion en el afio 1984 que permite
escribir, modificar y manejar programas de control de robots.

Programa Computacional: Conjunto de instrucciones escritas en determinado lenguaje de computacion a fin de que
éstas sean ejecutadas por el procesador de la computadora.
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