Intelligens Rendszerek

Ontanuld navigacid



Navigacio

* A navigacio feladata, hogy a robot egy kijelolt
célpozicidba jusson. A mozgas soran tobb
szempontot is figyelembe kell venni:

* A robot mozgasi lehet6ségei

* A mozgdsra forditott energiasziikséglet
e |d6

* Robot mechanikai tulajdonsagai

* Terepviszonyok

* [smert / ismeretlen terep



Navigacio

Akadalyelkerulés és palyatervezés
e szabalyalapu algoritmus
 modositott szabalyalapu algoritmus
* neuralis-elvid algoritmus
e tapasztalat szerzésen alapulod algoritmus
(6ntanuld)
* hullam-tovabbterjesztéses algoritmus
 modositott hullam-tovabbterjesztéses
algoritmus
* GVD-elvd, grafbejarason alapulo algoritmus




Szabalyalapu algoritmus

Minden helyzethez meg kell hatarozni egy

szabalyt.

Pl.: El6re van a Cél, el6re kell |épni

Nem garantalt a Cél elérése




Modositott szabalyalapu algoritmus
Memoriaval képes emlékezni a korabbi [épésre,
|épésekre
Nem garantalt a cél elérése



Ontanuld navigacio

* A szabalytabla kézi |étrehozasa és kitoltése helyett tapasztalati uton
tanitjuk a rendszert.

* Meghatarozzuk a robot kialakitasa alapjan a lehetséges |épéseket,
majd a lekezelendd helyzeteket.

* Ez megad egy 2D szabalytablat (min. 4x4 a mi esetliinkben)
* Jobbra, balra, fel, le iranyban van a cél
* Jobbra, balra, fel, le |éplink
» Akadalyt jelenleg nem kezeliink (lires térképen navigalunk)



Ontanuld navigacio

* Navigacio lépései:
» Kezdetben a szabalytabla Ures
Irany meghatarozasa
* Merre van a Cél mezb a Robothoz képest?
* Ez megadja a szabalytabla egy sorat
A szabalytablaban ki kell keresni az adott irdnyhoz tartozo legjobb lépést

* A sorban ki kell valasztani a maximalis értéket
* Ennek index értéke mondja meg, hogy merre Iépjen a robot (figgetleniil attdl, hogy ,jé”
vagy ,rossz” iranyba lépiink)
Lépés utan meg kell vizsgalni, hogy kozeledtiink, vagy tavolodtunk a célhoz
képet
* Ha kozeledtiink, az adott szabdly josag értékét novelni kell
* Ha tdvolodtunk, az adott szabaly josag értékét csokkenteni kell

Uj futtatasnal a szabalytabla tartalma (tapasztalat) megmarad



Ontanuld navigacio — kezdetben Ures
szabalytabla

ry Figure 1 — O >

Eile Edit View Insert Tools Desktop Window Help

Odde M| RRODEML- S0 ad




Ontanuld navigacio — masodszori futtatas

ry Figure 1 — O >

Eile Edit View Insert Tools Desktop Window Help k]

Odde M| RRODEML- S0 ad




Ontanuld navigacio

« El6nyok?
* Ismert és ismeretlen terepen is mikodik

e Hatranyok?
* Nem garantalt a cél elérése
* Nem tudni, hogy egyaltalan elérhet6-e a cél



Matlab keretprogram

* Keretprogram inditaskor rakérdez a szabalytabla torlésére (elsé
inditasnal mindig Ures)
» Alaptérkép betoltése (32d.png)
* Piros (255,0,0) cella: Robot
« Z6ld (0,255,0) cella: Cél
* Fehér celldk (255,255,255): Gires mez6
* Fekete cellak (0,0,0): akadaly

* A keretprogram atalakitja ezt a képet (tombot) egy 2D tombbé,
melyben a kovetkezb értékek szerepelnek:
emptyVal=0;
finishval=-1;
robotVal=-2;
pathval=-2.5;
obstacleVal=-3;



Matlab keretprogram

* Majd létrehozza az lires szabalytablat (min. 4x4)

directions=4;
movements=4;

dirRight=1;
dirLeft=2;
dirUp=3;
dirDown=4;

moveRight=1;
movelLeft=2;
moveUp=3;
moveDown=4;



Matlab keretprogram

* F6 ciklus:
robotPos=startPos;

while(norm(robotPos)~=norm(finishPos))



1. feladat

directionIndex, azaz a robothoz képest a cél iranyanak
meghatarozasa

2. feladat

movementlndex, azaz az adott iranyhoz tartozo legnagyobb jésagu
|épés kivalasztasa a szabalytablabol

3. feladat

az Uj lépés kiszamitasa, azaz "newPos" valtozé soranak ill.
oszlopanak inkrementalasa ill. dekrementalasa

4. feladat
tavolsag ellenérzése, ha kozeledtliink => szabaly megerdsitése, ha
tavolodtunk => szabaly lerontasa



