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Resumen

Se reporta la obtenciéon de los vectores de posicion que
definen una geometria de formacion para tres robots en
triangulo. Se muestra € resultado de la simulacién para la
formacion mencionada.

Introduccién

La geometria de formacion (GF), es la figura geométrica
gue define la formacién de los robots y se describe por las
posiciones relativas entre robots, es decir, por los vectores
de posicion de estos respecto al origen del sistema de
coordenadas de la formacion xyz. Para obtener la GF, es
necesario hacer algunos célculos y consideraciones.

Procedimiento

En lafigura 1 se muestra la GF de interés. El primer paso
es establecer € pardmetro de disefio “d” que corresponde a
la distancia que se debe mantener constante entre los robots.
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Figura 1. Formacién en tridngulo de tres robots.

En este caso se trata de un tridngulo equilétero, por lo tanto
la distancia es la misma entre todos ellos. El siguiente paso
es determinar el lugar en el que se desea ubicar el centro de
la formacién (CF). En la figura se observa que & CF
coincide con €l centroide del triangulo, por lo tanto para
ubicar o determinar los vectores de posicién de cada robot,
en este caso, es necesario determinar la distanciaalaque se
ubica el centroide de los vértices del triangulo. Mediante
simples calculos se determina que esta distancia resulta ser

de %d . Ahora ya se pueden obtener los vectores de

posicién de cada robot dentro de la formacién, quedando:
n=-di+0j+0k
D

r=-,5di+3dj+0k

r=—,di-1d j+0k

El siguiente paso es transformar los vectores T, de xyz a

XYZ para lo cua se usa la matriz de transformacion (2),
donde a, b, ¢ son las coordenadas del origen de xyz respecto

aXYZy ¢ es e angulo que indica la direccion de la
trayectoria.

Cé -S¢ 0 a
5_|S¢ Cs 0B 2
0 0 1c¢
O 0 01

Finamente se obtienen los vectores de posicién de
referencia para cada robot dentro de la formacion respecto
a sistema de gjes coordenados del espacio XY Z, los cuales
se le dan a cada robot para que los siga y de esta manera
lograr laformacién.

Resultadosy Analisis

En la figura 2, se muestra el resultado de la simulacion del
algoritmo descrito, para tres robots en formacion de
tridngulo. La referencia no se muestra para lograr una
mayor claridad.
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Figura 2. Seguimiento de la trayectoria para la formacién

Conclusiones

Se presentd un resumen de la forma en que se obtienen los

vectores de posicion y la geometria para una formacion de

tres robots en tridngulo y se mostré e resultado de la

simulacion de esta geometria
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