Universidade Tecnolégica Federal do Parana (UTFPR)
Disciplina: CPGEI/PPGCA - Robética Mével

Campos Potenciais

Prof. André Schneider de Oliveira
Prof. Joao Alberto Fabro



Campos Potenciais

 Uma das abordagens mais utilizadas para o
planejamento e navegacao de robos moveis

« Abordagem reativa e baseada em sensores de
proximidade (ultrassom, lidar, cameras de
profundidade)

 Modela o comportamento por influéncias de campos
vetoriais artificiais



Campos Potenciais

Representacao através de campos vetoriais
« campo de Atracao (objetivo)
« campo de Repulsao (obstaculos)

A combinacao das representacdes modela o comportamento
instantaneo do ambiente

O armazenamento e atualizagcdo da representacio consistira na
memoria de interacdo do ambiente

O movimento sera a influéncia do campo combinado sobre o robd
movel (agente)



Campo vetorial de atracao

Representa a influéncia (atragao)
do objetivo no agente

O campo vetorial € simplificado
pela existéncia de um unico
objetivo

A atracao so deve ser recalculada
quando alcangado o objetivo ou na
atribuicao um novo objetivo
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Campo vetorial de atracao

d_-
v _ (x,y) _ ’\:(9 goal
.-(—’— — —
agent

Let (z¢, ye) denote the position of the goal. Let r denote the radius of the goal. Let v = [z, y]T
denote the (z,y) position of the agent.

Find the distance between the goal and the agent: d = \/(:L‘G —z)2+ (y —ye)*

Find the angle between the agent and the goal § = tan™! (i’g—:g) (I use the atan2 function
because it gives you the angle in the correct quadrant.)

Set Az and Ay according to the following:

ifd<r Ar=Ay =0
ifr<d<s+r Azx=ad—r)cos(f)and Ay = a(d — r) sin(0)
ifd>s+r Az = ascos(f) and Ay = assin(0)




Campo vetorial de repulsao

Representa a influéncia
repulsoria dos obstaculos no
agente

O campo vetorial tera N pontos
de repulsao, que na
interseccao, podem amplificar o
potencial repulsorio

E necessario atualizar o campo
vetorial a cada deteccao de

novos obstaculos (memodaria)



Campo vetorial de repulsao
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e Let (z0,yo) denote the position of the obstacle. Let r denote the radius of the obstacle. Let
v = [z,y]T denote the (z,y) position of the agent.

e Find the distance between the obstacle and the agent: d = \/ (xo —x)*>+ (y — yo)?.

e Find the angle between the agent and the obstacle § = tan~! (;"’10%%) (T use the atan2 function

because it gives you the angle in the correct quadrant.)

e Set Az and Ay according to the following:

if d<r Ax = —sign(cos(#))oo and Ay = —sign(sin(#))oo
ifr<d<s+r Ax=—-[0(s+r—d)cos(f) and Ay = —3(s +r — d) sin(d)
iftd>s+r Ar = Ay =0




Campos potenciais

Consiste da somatoria dos
campos vetoriais de atracao e
repulsao

Ax
Ay

Aox + Agx
Aoy + Aqy.

O movimento do robd sera
direcionado (vel. Angular) pelo

vetor resultante na célula atual do

agente e sua magnitude (vel.
Linear)
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Representacao

 GNUplot

* http://www.gnuplotting.org/vector-field-from-function
« http://stahlke.org/dan/gnuplot-iostream/
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