ROBOTIKA

Navigacia mobilnych robotov
pomocou harmonickych
potencialovych poli (2)

V sucasnosti existuje mnozstvo metéd na navigaciu mobilnych robotov. Avsak v realnych

podmienkach charakteristickych nepresnymi datami o prostredi a dalSimi obmedzujucimi

faktormi sa tieto pristupy stavaju tazko vyuzitelhymi. Vypoctova naroénost je dalsi obmedzujuici

problém, ktorému sa, zrejme, vo vieobecnosti nebude dat vyhnut. V prvej €asti tohto prispevku

sme sa zaoberali vyuzitim potencialovych poli, ktoré su v spojeni s prvkami vypoctovej inteligencie

schopné hladat jednak optimalne trajektérie pohybu a jednak riesit tzv. robotické pasce. V druhej

casti si uvedieme dve ukazky experimentov. Jeden v statickom a druhy v dynamickom prostredi.

3. Ukazka experimentov

bale] opiSeme dva experimenty, jeden v statickom E1 a druhy v dyna-
mickom prostredi E2. Experimenty boli realizované v prostredi simu-
latora vyuzivajiceho kniznicu ODE (http://ode.org/), ktora umoznuje
vytvarat simula¢né objekty spolu s ich fyzikalnymi vlastnostami.

Pre experiment E1 bolo pouzité parkovisko podla obr. 4, kde bol ru¢-
ne uréeny ziadany parkovaci box a nasledne bolo z tychto Gdajov vy-
tvorené potencidlové pole (obr. 5). Po uréeni itartovacieho bodu $
bola vytvorena trajektdria do cielového bodu C, ako ju mozno vidiet aj
v prostredi simulatora robota, obr. 6.

Obr.4 Schéma parkoviska pre experiment E1
spolu s navrhnutou trajektériou
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Obr.5 Potencialové pole v experimente E1
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Obr.6 Prostredie simulatora v experimente E1
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Obr.7 Prostredie simulatora v experimente E2

V experimente E2 doslo pocas vykonavania pohybu robota po predpi-
sanej trajektorii (krizky s tmavou vypliiou, obr. 7) k pohybu iného vo-
zidla (prerusované diary) tak, Ze pretalo pévodnu trajektoriu. V tomto
pripade musel riadenie prevziat fuzzy regulator, aby sa jednak robot vy-
hol ne¢akanej prekazke a jednak mohol znovu njst orienta¢né znacky
pbvodnej trajektérie. Takze robot musel nakoniec ist po nahradnej tra-
jektoérii (bodkovana ciara).

Priebeh akénych velic¢in z tychto experimentov je zobrazeny na obr. 8
az 10 pre E1 aobr. 11 az 13 pre E2.

Okrem veli¢in zrychlenia a uhla natocenia je zobrazeny aj rezim prepi-
nania riadenia medzi neurénovou sietou a fuzzy regulatorom. Z obraz-
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Obr.8 Typ riadenia v experimente E1,
FR - fuzzy regulator, NS - neurénova siet
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Obr.9 Uhol natocenia (rad) v experimente E1
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Obr.10 Zrychlenie (m.s?) v experimente E1

kov je viditelné pomerne ustalené riadenie, az na casové Useky, kde
dochadzalo k prepinaniu regulatorov. V tychto Gsekoch bolo mozné
badat zna¢né kmitanie robota, ¢o je typicky problém hybridnych
systémov.

Kratke Useky riadenia robota pomocou fuzzy regulatora mozno pozo-
rovat aj pri experimente E1 (obr. 8). Aj ked'v tomto pripade nedoslo
k strate orientacnych znaciek, ale miestami sa robot prili§ nebezpec-
ne priblizil k prekazke, ¢o bolo dévodom na riesenie rizika kolizneho
stavu.

Zaver

Cielom tohto prispevku bolo overit moznost prepojenia mriezkovych

algoritmov navigacie s prvkami vypoctovej inteligencie. Prvé vysledky

ukazujd, Ze takato cesta je realna, aj ked' treba vyriesit este cely rad

inych problémoyv, a to najma:

* navrh metdd na vypoctovo rychlejSie konstruovanie potencialovych
poli,

* Uprava metdd na vypocet iba tych casti vektorového pola, ktoré su

nevyhnutné na navrh trajektérie,

vychadzajlc z predoslych dvoch bodov, takym spésobom zefektivnit

vypoctovi naroénost, aby bolo mozné potencialové polia priamo na-

sadit do dynamického prostredia prekazok a prepoditavat ich v kaz-

dom kroku vzorkovania (nielen inicializacnom) [2],

navrh takého prepinania medzi jednotlivymi regulatormi, ktoré by

eliminovalo neziaduce kmitanie robota.
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Obr.11 Typ riadenia v experimente E2,
FR - fuzzy regulator, NS - neurénova siet
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Obr.12 Uhol natocenia (rad) v experimente E2
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Obr.13 Zrychlenie (m.s’2) v experimente E2
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