Intelligens Rendszerek
2018 tavasz

A laboratoriumi gyakorlatok témai

 Mobil robotok palyatervezése - foldi robotok
 Mobil robotok palyatervezése - robotrepulok
* Genetikus algoritmusok

* Neuralis halozatok

* Globalis helyzetmeghatarozo rendszerek



Kovetelményrendszer

A két zarthelyi atlaga alapjan:

Elért eredmény  Erdemjegy
89%-100% jeles (5)
76%-88<% jo (4)
63%-75<% kOzepes (3)

51%-62<% elégséges (2)
0%-50<% elégtelen (1)



1.0ra:
2.0ra:
3.0ra:
4.0ra:
5.0ra:
6.0ra:
7.0ra:
8.0ra:
9.0ra:

Bevezetés és alapok

Foldi robotok palyatervezése 1.
Foldi robotok palyatervezése 2.
Robotrepilégépek

Neuralis halozatok 1.

Neuralis halozatok 2.

Zh konzultacio, gyakorlaton 1. zh
Genetikus algoritmusok 1.
Genetikus algoritmusok 2.

10.6ra: Miholdas navigacios rendszerek
11.6ra: Zh konzultacid, gyakorlaton 2. zh (majus 8-10)

12.6ra: gyakorlaton egyetlen, meg nem irt zh potlasa
(majus 15-18)



1. Gyakorlat



Orai munka

* http://mobil.nik.uni-obuda.hu

* Mindenkinek sajat Matlab jar! © Tessék letolteni,
telepiteni, hasznalni!


http://mobil.nik.uni-obuda.hu/

Command Window

Parancsok

Tobb parancs -> .m file

Sor veégi ; jel

— Ha nincs kint, végrehajtja és az eredmeényt kiirja

— Ha kint van, az eredményt nem irja ki, de végrehaijtja
Komment %

ndexelés 1-t6l

Help help ©




Miveletek

Tombmuveletek

+ Osszeadas

- kivonas

* elemek szerinti
Szorzas

.[ elemek szerinti osztas

ANelemek szerinti
hatvanyozas

Matrixmuveletek
+ Osszeadas
- kivonas

* sz70rzas

/ osztas
A hatvanyozas



Relacios és logikai muveletek

< kisebb

> nagyobb

<= kisebb vagy egyenl6
>= nagyobb vagy egyenld

== egyenld

~= nem egyenld (!11111]
& ES

| VAGY

~ NEGACIO

xor KIZARO VAGY



Munkaterulet valtozok

>> clear %munkaterilet valtozdoinak torlése

>> clc %parancs ablak torlése



Szoveg megjelenitése

>> disp('Szoveg')



Vektorok, tombok

>>a=[12 3 4]
a=

1 2 3 4
>>b=[12 3 4]

b =

W N -



Vektorok, tombok

>>a=[12; 3 4]
3=

1 2

3 4
>>b=[12; 3 4]

b =

1 3
2 4



>> zeros(2)

ans =
0O O
0O O
>> ones(2)

ans =

Vektorok, tombok

>> eye(2) %egységmatrix

ans =
1 O
0 1

>> rand(2)

ans =

0.8147 0.1270
0.9058 0.9134



Vektorok, tombok

a(:) %minden elem - 1D

a(:,:) %minden elem — 2D

a(1,1) %1,1 elem

a(:,1) %1. oszlop (mindenx, 1.y)
a(1,:) %1. sor

size - tdmb dimenzioi
length - vektor hossza



Sorozatok

>> a=[20:30]
a=
20 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30
>>a(1:3)
ans =
20 21 22
>> b=[0:0.1:0.5]
b =

0 0.1000 0.2000 0.3000 0.4000 0.5000



Vezérlési szerkezetek

Az elagazas szintaxisa A for ciklus szintaxisa:
if feltetel fori=1:N
utasitasok %for start:step:end
elseif feltetel utasitasok;
utasitasok end
else
utasitasok A while ciklus szintaxisa:
end while feltétel
utasitasok;

end



Feladat

* x=[1,2,3;4,5,6;7,8,9]

e Keressuk meg a min és max értéket, adjuk
meg ennek index értékeét!



Feladat

e x=(1,2,3;4,5,6,7,8,9]

e Keressuk meg a min és max értéket, adjuk
meg ennek index értékeét!
— [idx,val]=min(x(:))
— [idx,val]=max(x(:))

— |dx: sorfolytonos index-szel tér vissza, val: érték



Feladat

Tessék kiiratni a kovetkezo sorozatot:

X elsd eleme, x utolso eleme, x masodik
eleme, x utolso el6tti eleme, stb...

Addig, amig a két ciklusvaltozo helyet nem
cserél a tombben.

For ciklussal érdemes, sorra és oszlopra is
tessék hivatkozni ( x(i,j) ) ©



Feladat

map=zeros(50,50);
robot=[25,25];

Tessék a robot pozicidjat a térképen megadni (1-
es értéekkel)

(értékadas map(25,25) koordinatajara, a robot
valtozot felhasznalva)



Feladat

map=zeros(50,50);
robot=[25,25];

Tessék a robot pozicidjat a térképen megadni (1-
es értéekkel)

(értékadas map(25,25) koordinatajara, a robot
valtozot felhasznalva)

map(robot(1),robot(2))=1;



Map valtozo tartalma (workspace -> map duplaklikk)

Variables - map
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Megjelenités:

imagesc(map)
* Opcionalis érték skala:
colorbar;



Feladat

* Tessék a palya szélét bekeretezni
* Az akadaly értéke legyen 2!



Feladat

Ha kész, tessék a robotot léptetni!
10 poziciot fel, majd 10-et jobbra!

Automatikusan (for cikluson belll) tessék a
rajzolast is frissiteni

Léptetés lassitasa:
— pause(0.1); %100ms



clear all;

close all;
map=zeros(50,50);
robot=[25,25];
map(robot(1),robot(2))=1;
imagesc(map)

for i=1:10
map(robot(1),robot(2))=0;
robot(1)=robot(1)-1;
map(robot(1),robot(2))=1;
imagesc(map);
pause(0.1);

end

for j=1:10
map(robot(1),robot(2))=0;
robot(2)=robot(2)+1;
map(robot(1),robot(2))=1;
imagesc(map);
pause(0.1);

end



Feladat

* A robot kornyezetét (a kornyezd 8 cellat)
vegyuk korbe fallal (2-es értéek!)



Feladat

* Arobot kornyezetét (a kornyez6 8 cellat) vegyiik korbe
fallal (2-es érték!)

for (k=-1:1)
for (1=-1:1)
if ~and(k==0 , 1==0)
map(robot(1)+k,robot(2)+1)=2;
end
end
end
imagesc(map);



Feladat

e Szamitsa ki, hogy milyen messzire kerult a
robot a kiindulasi poziciojatol!

* Tipp:
n = norm(v) returns the 2-norm or Euclidean
norm of vector v.



