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El estudio de tareas realizadas en conjunto por un grupo de robots es un tema que ha sido un area de
gran interés durante las dltimas décadas. Para describir como se comporta un grupo de robots se suele
trabajar en un espacio de configuraciones especifico donde se coordina el comportamiento de cada uno de
los robots; este es el llamado espacio de Cluster.

Las estrategias de control por formacién son una herramienta poderosa en los sistemas de multiples robots.
Algunos de los conceptos méas usados se basan en campos potenciales virtuales que generan fuerzas de
atraccion o de repulsion entre ellos. Otra estrategia de control por formaciones en la coordinacién de
un grupo de robots es el espacio de cluster. Este método proporciona una simple especificacién y un
seguimiento del monitoreo del movimiento del sistema multi-robot que permite desarrollar algoritmos
para el control por formaciones. Esta estrategia estd basada en considerar al sistema multi-robot como
una simple entidad, que llamaremos cluster, especificando sus movimientos con respecto a la posicion,
la orientacién y la geometria. En particular, este enfoque nos permite mejorar el control del estado
del sistema. Un operador supervisa y monitorea el movimiento del sistema de manera centralizada con
respecto al espacio de variables del cluster.

Un primer paso en el diseno del control es conocer la dindmica del sistema. Para describir la dindamica de
un sistema de cluster compuesto por ASV-UAV introducimos una funcién Lagrangiana y calculamos sus
ecuaciones de movimiento. Ademas, utilizando las simetrias presentes en el sistema, se podrian reducir
los grados de libertad del mismo aplicando un proceso de reduccién como es usual en estos casos.

En esta comunicacién recordaremos las nociones béasicas tanto de los sistemas mecdnicos como de un
espacio de cluster para finalmente considerar el ejemplo de la formulacién para un ASV-UAV. Este es un
trabajo en conjunto con Leonardo Colombo (Centro de Automadtica y Robdtica, CSIC), Maria Daniela
Sénchez y Marcela Zuccalli (CMaLP, Departamento de Matematica, Universidad Nacional de La Plata).
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