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Foldi utvonaltervezeés |.
(szabaly alapu navigacio)

Intelligens Rendszerek
Gyakorlat



Navigacio

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

* A robot mozgasi lehetosegel

* A mozgasra forditott energiaszukseglet
 |dO

* Robot mechanikai tulajdonsagai

* Terepviszonyok

* Ismert / ismeretlen terep
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» Akadalyelkerules eés palyatervezes
» szabalyalapu algoritmus
* modositott szabalyalapu algoritmus
* neuralis-elvu algoritmus

» tapasztalat szerzésen alapulo algoritmus
(ontanulo)

* hullam-tovabbterjesztéses algoritmus

* modositott hullam-tovabbterjeszteses
algoritmus

« GVD-elvd, grafbejarason alapulo algoritmus
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Szabalyalapu algoritmus
Minden helyzethez meg kell hatarozni egy
szabalyt.

Pl.: EI6re van a Cél, el6re kell |épni

Nem garantalt a Cél elérése
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Szabalyalapu navigacio

* Nekunk kell meghatarozni minden
helyzethez a megfeleld lepést

» Csak lokalis dontések meghozasara
alkalmas

 Alkalmazhato ismert és ismeretlen
terepen is

 De nem garantalja a cel eleréset
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Szabalyalapu navigacio

» Legegyszerubb eset:
* 4 helyzet, a cél iranya a robothoz kepest
* Fent, Lent, Jobbra vagy Balra van

* 4 lehetséges lepes:
* Fel, Le, Jobbra, Balra
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Szabalyalapu navigacio

* Navigacio lepései:
* Irany meghatarozasa
* Merre van a Cél mezb a Robothoz képest?
« Az adott iranyhoz tartozo lépés vegrehajtasa
« Ha akadalyba utkozunk, visszalépunk az el6z6 pozicidba
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Matlab keretprogram

« Alaptérkép betdltése (32d.png)
* Piros (255,0,0) cella: Robot
« Z0ld (0,255,0) cella: Cél
» Fehér cellak (255,255,255): Ures mez6
» Fekete cellak (0,0,0): akadaly
* A keretprogram atalakitja ezt a képet (tombot) egy 2D tombbé,
melyben a kovetkezb értekek szerepelnek:
emptyVvVal=0;
finishVal=-1;
robotVal=-2;
pathval=-2.5;
obstacleVal=-3;
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Matlab keretprogram

directions=4;

() movements=4;
B

U

D dirRight=1;
A dirLeft=2;

| dirUp=3;

dirDown=4;

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

robotPos=startPos;
prevPos=startPos;

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

Feladat:
* Navigacio lepéseinek az implementalasa:
* Irany meghatarozasa
* Merre van a Cél mezb a Robothoz képest?
« Az adott iranyhoz tartozo lépés vegrehajtasa
« Ha akadalyba utkozunk, visszalépunk az el6z6 pozicidba



Matlab keretprogram

4 Figure 1 — O X
File Edit View |nsert Tools Desktop Window Help

Odde | | RAONDELN- 2| 0EH 0l
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Matlab keretprogram

4| Figure 1 - O >

File Edit View Insert Tools Desktop Window Help o

Odde | ARXNODEA- S0
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Matlab keretprogram

Ha
akadalyba
utkozik,
elakadhat

4| Figure 1

File Edit View Inset Tools Desktop Window Help
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Szabalyalapu navigacio

+ ElS&nyok?
* |[smert es ismeretlen terepen is mukodik
« Hatranyok?
 Nem garantalt a cél elérése
 Nem tudni, hogy egyaltalan elerheto-e a cel
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