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Foldi utvonaltervezeés Il.
(ontanulé 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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Navigacio

» 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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Ontanulé navigacio

A tapasztalat szerzésen alapulé algoritmus
(ontanulé) valojaban a szabaly alapu
navigacionak egy valtozata

A szabalytabla kézi osszeallitasat igyekszunk
elkerulni, igy azt az algoritmus
tapasztalatszerzés utjan tanulja meg

« A legegyszerubb 4x4-es szabalytablan

vizsgaljuk meg, de valgjaban ennél joval
bonyolultabbak léteznek, melyeket kezzel nem
konnyu beallitani



Ontanulé navigacio

« Ugyanaz igaz ra, mint a szabalyalapura, azaz:
* |smert es ismeretlen terepen is mukodik

Csak lokalis dontéseken alapul

 Nem garantalt a cél elérése

Nem tudni, hogy egyaltalan elerheto-e a cel
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Ontanulé navigacié

» Legegyszerubb eset:

* 4 helyzet, a cél iranya a robothoz kepest
* Fent, Lent, Jobbra vagy Balra van

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

* A robotnak tapasztalatszerzes alapjan kell
elsajatitania, hogy melyik iranyhoz melyik
leépés tartozik (figyelem, a fenti, 4x4-es eset
a legegyszeriibb!)
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Ontanulé navigacio

« A szabalytabla kezi Iétrenozasa és kitoltése
helyett tapasztalati uton tanitjuk a rendszert.

 Meghatarozzuk a robot kialakitasa alapjan a
lehetseges lepéseket, majd a lekezelendo
helyzeteket.

 Ez megad egy 2D szabalytablat (min. 4x4 a mi
esetunkben)
« Jobbra, balra, fel, le iranyban van a cél
« Jobbra, balra, fel, le lépunk

« Akadalyt jelenleg nem kezelunk (ures térkepen
navigalunk)
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Ontanulé navigacié

* Navigacio lepései:

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 iranyhoz tartozo
legjobb lepést
» A sorban ki kell valasztani a maximalis értéket

* Ennek index értéke mondja meg, hogy merre |Iépjen a robot
(fuggetlenul attol, hogy ,jo” vagy ,rossz” iranyba lépunk)

Lépés utan meg kell vizsgalni, hogy kozeledtunk, vagy
tavolodtunk a célhoz kepet

» Ha kozeledtunk, az adott szabaly josag értekét novelni kell

» Ha tavolodtunk, az adott szabaly j6sag ertékét csokkenteni kell

Uj futtatasnal a szabalytabla tartalma (tapasztalat) megmarad



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;

E
G
Y
E
T
E
M

moveDown=4;
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Matlab keretprogram

robotPos=startPos;
prevPos=startPos;

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



Feladat: Navigacio lepéseinek
az implementalasa

1. feladat
directionindex, azaz a robothoz képest a cél iranyanak meghatarozasa

2. feladat

movementindex, azaz az adott iranyhoz tartozé legnagyobb jésagu lépés
kivalasztasa a szabalytablabdl

3. feladat

az uj léepés kiszamitasa, azaz "newPos" valtozé soranak ill. oszlopanak
inkrementalasa ill. dekrementalasa
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4. feladat
tavolsag ellendrzése, ha kozeledtink => szabaly megerdsitése, ha
tavolodtunk => szabaly lerontasa
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Matlab keretprogram

+ Elsé6 futas, 0 tapasztalattal:

4 Figure 1 —

File Edit View |[nsert JTools Desktop Window Help

n_bljlﬂelﬂ [:3 .t\-._'\-{m?@@ﬂ' ﬁ; DIE‘ m O
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Matlab keretprogram

 Masodik futas, az els6 tapasztalataval:

Y Figure 1 . X

File Edit View |[nsert JTools Desktop Window Help

n_bljlﬂelﬂ [:3 .t\-._'\-{m?@@ﬂ' ﬁ; DIE‘ m O

aldvia]-je)

E
€
Y
E
T
E
M




~ >0 CEO

E
G
Y
E
T
E
M

Matlab keretprogram

+ Kiegészites:
« Akadaly kezelése: ha akadalyba utkozunk,
leépjunk vissza az el6z0 pozicidba
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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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Ontanulé navigacio

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

aldvia]-je)

E
€
Y
E
T
E
M




