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E24 41 Introduccion: Prelim nares y Conceptos.
4.2 Caracteristicas de los Robots Moviles.
4.3 Algoritmos de Planificacion.

4.4 Control de robots moviles.




#= 44 CONTROL DE ROBOTSM OVILES

iisa GENERALIDADES

Control Atractivo: Estrategia que hace que € robot converja hacia una
configuracion determinada.

Control Repulsivo: Estrategia que hace que € robot sea repelido de
algunas configuraciones.
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Tricicloy Ackerman

v =ky|D]
y =f(de) * Y max

L 109

y
Controler \ Pi-——-
4




T

Current robot’s position




&=, Algoritmos de path tracking

*Dada unatrayectoria o camino, se pretende que el robot lasigadela

forma mas aproximada posible.

*Existen numerosos métodos de seguimiento, basados en: Teoria de
control no lineal, control predictivo, linealizacion del modelo cine-

matico, métodos geomeétricos.

*Dentro de los métodos geomeétricos, el mas conocido y sencillo es el

de persecucion pura (pure pursuit).




Persecucion Pura
*Permite seguir cualquier tipo de camino o ruta

- . &
~  Target point

- A (x!" .y.f)
T w = o Path
“\
e 5\ \
4
P \
/ ‘,"' \ \
/ " \ \
| \ |

*Puede demostrarse que para trayectorias suficientemente suaves

permite asegurar bajo error en posicion y orientacion.
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