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This paper describes an optimal motion control for mobile robots with differential drive. We propose a novel method called Particle Filter Model Predictive Equilibrium Point Control (PF-MPEPC) that implements robot navigation with obstacle avoidance in a structured environment. This control evaluates the near future behaviour continuously to generate an optimal trajectory that is safe and smooth.
The Model Predictive Control approach minimizes a defined cost function by solving a non-linear optimization problem. It evaluates robot dynamics and control constraints. Our method uses the Equilibrium Point Control  approach. It searches for an equilibrium point near the robot in order to satisfy the navigation requirements. Moreover the use of particle filters allows safety to be improved.
This method is validated in a real case scenario with simple obstacles. The obtained results demonstrate that the robot executes safe, smooth and comfortable trajectories.



Motion control of mobile robots with Particle Filter Model Predictive Equilibrium Point Control / Primatesta, Stefano; Bona, Basilio. - ELETTRONICO. - (2017), pp. 11-16. (Intervento presentato al  convegno IEEE International Conference on Autonomous Robot Systems and Competitions (ICARSC) 2017 tenutosi a Coimbra (Portugal) nel April 26 - 30, 2017) [10.1109/ICARSC.2017.7964045].
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				Abstract

				This paper describes an optimal motion control for mobile robots with differential drive. We propose a novel method called Particle Filter Model Predictive Equilibrium Point Control (PF-MPEPC) that implements robot navigation with obstacle avoidance in a structured environment. This control evaluates the near future behaviour continuously to generate an optimal trajectory that is safe and smooth.
The Model Predictive Control approach minimizes a defined cost function by solving a non-linear optimization problem. It evaluates robot dynamics and control constraints. Our method uses the Equilibrium Point Control  approach. It searches for an equilibrium point near the robot in order to satisfy the navigation requirements. Moreover the use of particle filters allows safety to be improved.
This method is validated in a real case scenario with simple obstacles. The obtained results demonstrate that the robot executes safe, smooth and comfortable trajectories.
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					simulazione ASN

					
				

				
					Il report seguente simula gli indicatori relativi alla propria produzione scientifica in relazione alle soglie ASN 2023-2025 del proprio SC/SSD. Si ricorda che il superamento dei valori soglia (almeno 2 su 3) è requisito necessario ma non sufficiente al conseguimento dell'abilitazione.
La simulazione si basa sui dati IRIS e sugli indicatori bibliometrici alla data indicata e non tiene conto di eventuali periodi di congedo obbligatorio, che in sede di domanda ASN danno diritto a incrementi percentuali dei valori. La simulazione può differire dall'esito di un’eventuale domanda ASN sia per errori di catalogazione e/o dati mancanti in IRIS, sia per la variabilità dei dati bibliometrici nel tempo. Si consideri che Anvur calcola i valori degli indicatori all'ultima data utile per la presentazione delle domande.

La presente simulazione è stata realizzata sulla base delle specifiche raccolte sul tavolo ER del Focus Group IRIS coordinato dall’Università di Modena e Reggio Emilia e delle regole riportate nel DM 589/2018 e allegata Tabella A. Cineca, l’Università di Modena e Reggio Emilia e il Focus Group IRIS non si assumono alcuna responsabilità in merito all’uso che il diretto interessato o terzi faranno della simulazione. Si specifica inoltre che la simulazione contiene calcoli effettuati con dati e algoritmi di pubblico dominio e deve quindi essere considerata come un mero ausilio al calcolo svolgibile manualmente o con strumenti equivalenti.
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