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1 Introducao

Campos potenciais sao amplamente utilizados para a navegacao em robdtica. Eles
provéem um método de simples implementacao e, em alguns casos, é possivel reter-se
apenas a informagoes locais para o desvio de obstaculos convexos simples. De forma
resumida, a idéia é que exista uma func¢ao f(z,y) com um tinico minimo global localizado
na posicao-objetivo do agente. Cada objeto ¢ do espago de movimentagao também gera
um campo potencial g;(x,y) que ao ser somado com f ird criar pontos de maximos locais
na funcao resultante h(z,y). Dessa maneira, dados n objetos, a funcao h é definida por:

Utilizando a equagao apresentada é possivel levar o agente ao seu objetivo forcando-o a
seguir o gradiente negativo de h. Formalmente, dada a posicao de um agente holonoémico
p = [z, y]”, sua equacao de controle com base no campo potencial pode ser definida como:

p= —/ﬁVh(p) — kop

As constantes k; > 0 devem ser ajeitadas de forma a minimizar a oscilacao do agente
ao atingir o seu objetivo.

2 Proposta de Trabalho

A proposta de trabalho consiste em estudar e implementar um método de geragao
automatica de campos potenciais para a navegacao de um enxame de robos com base
em uma ou mais imagens do ambiente. Serd necessario estudar algumas técnicas de
localizacao de obstaculos e também formas eficientes para gerar as fungoes de acordo com
as informacoes obtidas.

Em um primeiro momento, apenas serao consideradas imagens aéreas, com a camera
observando o ambiente por cima. Conforme novos conceitos forem agregados com relagao
a matéria, o problema serd abordado a partir de diferentes posicionamentos da camera.
Espera-se que, ao utilizarmos campos potenciais, nao seja necessario um reconhecimento
detalhado de cada objeto, ja que o custo para gerar e manter esse tipo de funcao pode



tornar-se alto. Além disso, é possivel formar campos de navegacao aceitaveis a partir de
aproximacoes simples dos objetos da cena.

O algoritmo serd testado em uma simulagao utilizando-se a plataforma Player/Stage.
Apés a confirmacao tedrica do seu funcionamento, pode ser possivel executar um ex-
perimento real a partir da infra-estrutura para experimentacao com enxames de robos
desenvolvida no Verlab.
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