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Tóm tắt 

Báo cáo này trình bày thuật toán trƣờng thế năng để giải quyết vấn đề đƣờng đi cho 

robot di chuyển đến mục tiêu với robot tự hành trong môi trƣờng đƣợc biết trƣớc. Phần mềm 

mô phỏng robot Stage và Player đƣợc sử dụng để biểu diễn sự chuyển động của robot. Code 

điều khiển đƣợc viết bằng C
++
, khảo sát các tham số ảnh hƣởng đến quỹ đạo và khả năng tìm 

mục tiêu của robot. 

Chúng tôi thiết kế một số địa hình khác nhau với mức độ khó tƣơng ứng để kiểm tra 

khả năng tìm đƣờng đi, tránh vật cản và tính hiệu quả của thuật toán. Khi có robot thật, chúng 

tôi sẽ  tiếp tục kiểm tra thuật toán này  những địa hình thật trong môi trƣờng. 

Từ khóa: Robot di động, trƣờng thế năng, quỹ đạo robot. 
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Abstract 

This report will present a potential field method for path planning to a goal with a 

mobile robot in a known environment. The robot simulation tool is Stage and Player used to 

perform the robot motion. The control code was written by C
++

, we survey the parameters to 

test the influence to the robot trajectory and the ability of robot moving to goal. 

We designed many different terrains from the easy case to the complex that can be 

checked the ability of robot to move the goal without any collision. Next work, we will check 

how can we  use this algorithm in real robot and real terrain in environment 

Key words: Mobile robot, potential field, path plan for robot. 
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