SPRAWOZDANIE Z SYSTEMOW ROBOTOW
AUTONOMICZNYCH

na podst. oprogramowania Webots oraz Cyberbotics’ Robot Curriculum

Utwdrz w BotStudio sterowniki robota w postaci automatu skonczonego (FSM — finite state
machine), ktoéry umozliwi czterem robotom poruszanie sie w Srodowisku
.../worlds/novice_train.wbt w nastepujacy sposob. Pierwszy robot w rzedzie ma poruszac sie
po planszy prostymi odcinkami unikajac kolizji ze $cianami przez obracanie sie po napotkaniu
Sciany. Pozostate roboty powinny podgzaé w szeregu za pierwszym robotem. Opisz
stworzone sterowniki.

Opisz  dziatanie  funkcji  void calibrate(int n)  kontrolera ze  s$rodowiska
.../worlds/novice_train.wbt dla czujnikéw odlegtosci oraz efekt jej dziatania. Napisz, jaki jest
cel stosowania tej funkcji i do czego moze by¢ wykorzystany jej rezultat.

[Na wyiszg ocene] Opisz cel wykorzystania i sposdb dziatania funkcji
int find_middle(int tab[], int sizeTab) umieszczonej w kontrolerze robota w Srodowisku
.../worlds/novice_linear_camera.wbt.

Zmodyfikuj kod kontrolera robota w Srodowisku .../worlds/intermediate_lawn_mower.wbt
w taki sposdb, aby kat pomiedzy kierunkiem robota oddalajgcego sie od Sciany (po
wykonaniu obrotu wywotanego wykryciem przeszkody) a Sciang byt losowy. Dobierz zakres
losowosci oraz zaobserwuj na ile skutecznie robot pokrywa dostepny obszar w diuzszym
przebiegu. Opisz zmiany w kodzie oraz wptyw zakresu losowosci na pokrycie obszaru.

[Na wyzszq ocene] Na rysunku przedstawiono sposdb pokrywania obszaru przez robota, a na
rysunku schemat automatu sterowania robotem zgodnie z tym sposobem (OR — przeszkoda
z prawej strony, OL — z lewej strony, OF — z przodu, FL — lewa strona wolna od przeszkéd, FR
— prawa strona wolna od przeszkéd). Zaimplementuj w kodzie kontrolera robota w
$rodowisku .../worlds/intermediate_lawn_mower.wbt, w jezyku C dziatanie automatu.
Zaobserwuj skutecznos$¢ programu w pokrywaniu obszaru i poréwnaj ze skutecznoscig z
poprzedniego punktu. Opisz wyniki obserwacji i utworzony kod.

Zmodyfikuj kod kontrolera robota w $rodowisku .../worlds/intermediate_Ilfm.wbt w taki
sposéb, aby w trakcie poruszania sie po Sciezce Swiecity diody oraz byty wytgczane przy
zjechaniu ze sciezki.

Modut UTM (zawracania) stworzony dla kontrolera robota w Srodowisku
.../worlds/intermediate_Ilfm.wbt stworzony w ramach przedmiotu Roboty mobilne wymaga
potgczenia jego funkcjonalnosci z innymi modutami kontrolera robota. Schemat
wspotdziatania pozostatych modutdw kontrolera zostat przedstawiony na rysunku.
Zmodyfikuj kod kontrolera w taki sposéb, aby modut UTM byt aktywny wtedy, kiedy
dziatanie modutu LFM (podazanie Sciezka) jest blokowane (i odwrotnie).

Wyjasnij dziatanie modutu LEM (wjezdzanie na $ciezke) w kontrolerze robota w Srodowisku
.../worlds/intermediate_Ilfm.wbt na podstawie kodu modutu.

Wyijasnij wspétdziatanie modutéw LEM, LFM, LLM (opuszczenie S$ciezki) oraz UTM na
przyktadzie odpowiednich fragmentéw kodu kontrolera w srodowisku
.../worlds/intermediate_Ifm.wbt oraz schematu wspotpracy tych modutéw.
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[Na wyziszg ocene] Na rysunku przedstawiono schemat wspétdziatania modutéw OAM
(unikanie przeszkéd), LFM, LEM, LLM oraz WFM (podazanie wzdtuz sciany) kontrolera robota
w  $rodowisku .../worlds/intermediate_behavior_based.wbt. W  kodzie kontrolera
zaimplementowano funkcjonalnos¢ modutéw, ale brakuje kodu realizujgcego wspodtprace
modutéw. Stwérz ten kod oraz opisz jego funkcjonalnos¢. Nastepnie zaobserwuj i opisz
skutecznos¢ kontrolera w podazaniu Sciezkg i omijaniu napotykanych przeszkéd.

W  kontrolerze robota w  $rodowisku  .../worlds/advanced_path_planning.wbt
zaimplementowano nawigacje metodg pdl potencjatowych. Opisz wykorzystane wzory, ich
sens oraz ich implementacje w kodzie.

[Na wyzszg ocene] Zaobserwuj zachowanie robota w trakcie symulacji dla srodowiska z
powyzszego punktu. Scharakteryzuj ruch robota w trakcie nawigacji przy podazaniu do celu
oraz opisz, jak wynika on z zastosowanej metody.

[Na wyzszq ocene] Zaproponuj wtasne wzory na wyliczanie potencjatu i/lub sit w powyzszej
metodzie nawigacji. Zaobserwuj i opisz, jakie zmiany nastgpity w ruchu robota.
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