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Állapotgép modell:

Állapot 1
Mi történik eben az 

állapotban?

Az állapotba való bekerülés 
feltételei

Pl. gombnyomás, időzítő lejár 
stb.

Az állapotból való kikerülés 
feltételei

Pl. gombnyomás, időzítő lejár 
stb.



Playing
State ID:1
(lejátszás)

Stopped
State ID:3
(leállítva)

Paused
State ID: 2

(szüneteltetve)

Recording
State ID:4
(felvétel 

folyamatban)

States:
// 1-Playing
// 2-Paused
// 3-Stopped
// 4-Recording

Buttons:
//F1(Play)=1; 
//F2(Pause)=2; 
//F3(Stop)=3; 
//F4(REC)=4

Proc. 
Start!

Play
F1

Pause
F2

Stop
F3

REC
F4

Play
F1

Stop
F3

Stop
F3

Program 
ended?

Memory
full ?

Inf play
OR play 

counter<rep. 
number?



Állapotgép:



Lehetséges labirintus tagekkel:

-Online labirintusgeneráló:
https://www.mazegenerator.net/
(vagy matlab, python)

-Négyzetes, ismert méretű „cellákból” áll

-A fordulást jelző tagek annak a cellának 
a bejáratánál vannak, amelyben a 
fordulást végre kell hajtani

https://www.mazegenerator.net/


Lehetséges labirintus tagekkel:

-Online labirintusgeneráló:
https://www.mazegenerator.net/
(vagy matlab, python)

-Négyzetes, ismert méretű „cellákból” áll

-A fordulást jelző tagek annak a cellának 
a bejáratánál vannak, amelyben a 
fordulást végre kell hajtani

-Egyelőre csak a „sima” tájékozódási 
fordulót vizsgáljuk

-A „zsákutca” logika még nincs benne

https://www.mazegenerator.net/


Lehetséges labirintus tagekkel:

-Online labirintusgeneráló:
https://www.mazegenerator.net/
(vagy matlab, python)

-Négyzetes, ismert méretű „cellákból” áll

-A fordulást jelző tagek annak a cellának 
a bejáratánál vannak, amelyben a 
fordulást végre kell hajtani

Cella közepe

Tag

https://www.mazegenerator.net/


„L” elágazás lehetséges megoldása:

1. Falkövetés, amíg nem detektálunk tag-et, tag értékét (jobb, 
bal) eltároljuk

2. Mozgás pozíciószabályzással 0.5 cellatávolságnyit (jobb és 
bal keréknek szabályozottan 0.5 cellatávolságnyit kell 
megtennie)

3. Fordulás helyben 90 fokkal, mindkét kerék külön-külön 
egy negyed robotfordulatnak megfelelő ívtávolságot tesz 
meg

4. Mozgás pozíciószabályzással 1 cellatávolságnyit (jobb és 
bal keréknek szabályozottan 1 cellatávolságnyit kell 
megtennie)

5. Vissza a falkövetéshez
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3. Fordulás 90 fok

4. Egyenes 1 cella1. Falkövetés



„U” elágazás lehetséges megoldása:

1. Falkövetés, amíg nem detektálunk tag-et, tag értékét (jobb, 
bal) eltároljuk

2. Mozgás pozíciószabályzással 0.5 cellatávolságnyit (jobb és 
bal keréknek szabályozottan 0.5 cellatávolságnyit kell 
megtennie)

3. Fordulás helyben 90 fokkal, mindkét kerék külön-külön 
egy negyed robotfordulatnak megfelelő ívtávolságot tesz 
meg

4. Mozgás pozíciószabályzással 1 cellatávolságnyit (jobb és 
bal keréknek szabályozottan 1 cellatávolságnyit kell 
megtennie) + tag tárolás

5. Ha volt tag az 1 cellamozgásnyi szakaszban, akkor fordulás 
ismét annak megfelelően

6. Egyenes 1 cella

7. Vissza a falkövetéshez7
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3. Fordulás 90 fok

4. Egyenes 1 cella 
+tag tárolás
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Lehetséges (javasolt) állapotgép:



Pozíciószámítás encoder értékből I.

1 kerékfordulat ⟶ 100 encoder imulzus
2rπ távolság ⟶ 100 encoder impulzus
l távolság ⟶ x encoder impulzus

x = (100*l)/2rπ

Két csatornás encoder a mozgás irányának 
a meghatározásához!



Pozíciószámítás encoder értékből II.,  forduláshoz:

1 kerékfordulat ⟶ 100 encoder imulzus
2rπ távolság ⟶ 100 encoder impulzus
(1/4)*L*π távolság ⟶ x encoder impulzus

x = (100*(1/4)*L*π)/2rπ

¼*(L*π)

C

L

r



Két módban működő szabályzó (falkövetés. vagy poz. szabályzás):



Két módban működő szabályzó (falkövetés. vagy poz. szabályzás):

Falkövető PID

Pozícionáló PID, jobb oldal

Pozícionáló PID, bal oldal

Kapcsolás a 
mód-nak 
megfelelően



Tanulságok, megjegyzések 

• Bontsuk fel a problémát részfeladatokra (falkövetés-egyenes 
mozgás-forduló mozgás!

• PID, PD helyett esetleg jó lehet a sima P, esetleg a kétállapotú 
szabályzás

• A P, PID vagy PD falkövetés nem alkalmas nagy távolsághibák 
kijavítására: a robot pörögni kezd!

• Kétoldali távolságmérő kiválasztásának logikája!

• Távolságmérők lehetőleg a robot középpontja előtt legyenek, a tag 
detektálók pedig kicsivel a távolságérzékelők előtt ! 

• Tavalyi: reflexiós optikai távolságmérők valamennyivel jobbak 
voltak



Köszönöm a figyelmet!

https://rosz.uni-obuda.hu/#jelentkezes

https://kando-szakkoli.uni-obuda.hu/jelentkezes/

https://rosz.uni-obuda.hu/#jelentkezes
bosch-labirintusverseny-main-image-1024x768.jpg

	1. dia: Szabályzások alapjai a robotikában (Állapotgépek és szabályzások együttes használata)
	2. dia: Állapotgép modell:
	3. dia
	4. dia: Állapotgép:
	5. dia: Lehetséges labirintus tagekkel:
	6. dia: Lehetséges labirintus tagekkel:
	7. dia: Lehetséges labirintus tagekkel:
	8. dia: „L” elágazás lehetséges megoldása:
	9. dia: „U” elágazás lehetséges megoldása:
	10. dia: Lehetséges (javasolt) állapotgép:
	11. dia: Pozíciószámítás encoder értékből I.
	12. dia: Pozíciószámítás encoder értékből II.,  forduláshoz:
	13. dia: Két módban működő szabályzó (falkövetés. vagy poz. szabályzás):
	14. dia: Két módban működő szabályzó (falkövetés. vagy poz. szabályzás):
	15. dia: Tanulságok, megjegyzések 
	16. dia: Köszönöm a figyelmet!

