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 Modelo del robot diferencial (1/1) 

• Modelo diferencial 

 

 

 

 

 

 

• 𝑣: velocidad lineal 

• 𝑤: velocidad angular 

• θ: orientación 

• L: distancia entre ruedas 

• C(xc ,yc): coordenadas centro 

• R: radio de giro 
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𝑥 𝑐 = 𝑣 𝑐𝑜𝑠θ
𝑦 𝑐 = 𝑣 𝑠𝑖𝑛θ

θ = 𝑤

 



 Control de posición (1/2) 

𝑑 = 𝑦𝑝 − 𝑦𝑐
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 Control de posición (2/2) 

• Control Robusto [1] 

 𝑣 = kp*d          𝑤 = kα*eθ + kβ*β 

 

 

•  Control Normal [2] 

 𝒗 = kp*d         𝑤 = 𝑤𝑚𝑎𝑥*sin(eθ) 

 

 

• Control Baillieul [3]   

𝑣 = k1*d     𝑤= k2*eθ + k1*sin(eθ) 
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• Virtual Field Histogram (VFH*) [4] 
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 Algoritmo de evasión de obstáculos (1/1) 



• Formaciones de tipo maestro-esclavos 

 

 

 

 

 

 

 Control de formaciones (1/2) 



• Control no cooperativo 

 

 Control de formaciones (2/2) 

𝐸𝑓(𝑡) = 𝐸𝑝𝑖 𝑡

𝑁
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• Control cooperativo 

 

 

 

 

 

 

 Control de formaciones (2/2) 

𝐸𝑓(𝑡) = 𝐸𝑝𝑖 𝑡
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 Implementación del Simulador (1/3) 

Menú 

Arena 
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 Implementación del Simulador (2/3) 

- Cambiar el número de robots y obstáculos. 

- Modificar propiedades de los robots (radio de giro, 

campo de visión, etc). 

- Cambiar ley de control de posición. 

- Propiedades del algoritmo de  evasión de 

obstáculos. 

- Experimentos con obstáculos móviles. 

- Control de formaciones (pre-establecida o libre). 

- Experimentos de control cooperativo. 

• Funcionalidades: 

 



 Implementación del Simulador (3/3) 

- Experimento 1 (1 obstáculo, 1 robot). 

• Robots (radio giro, margen visión, histograma). 

• Evasión de obstáculos (obstáculos móviles). 

• Ley de control. 

- Experimento 2 (varios obstáculos, varios robots). 

• Tipos de formaciones. 

• Control cooperativo. 

• Experimentos: 

 



Componentes de la plataforma 

 Plataforma con Robots Moway (1/3) 



Arquitectura Cliente-Servidor 

 Plataforma con Robots Moway (2/3) 
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 Conclusiones 

• El resultado de este trabajo es un Simulador 

totalmente interactivo que permite desarrollar 

experimentos de control de formación de robots 

móviles con evasión de obstáculos. 

 

• Una plataforma con robots móviles que permite 

realizar experimentos de control de formación 

de forma remota. 
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