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Allapotgép modell:

Az allapotba valé bekeriilés
feltételei
Pl. gombnyomas, idozito lejar
stb.
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allapotban?

Az allapotbdl vald kikeriilés
feltételei
Pl. gombnyomas, id6zito lejar
sth.
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Lehetséges labirintus tagekkel:

Binary Occupancy Grid

I -Online labirintusgeneralo:
N | https://www.mazegenerator.net/
(vagy matlab, python)
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-A fordulast jelz6 tagek annak a cellanak
a bejaratanal vannak, amelyben a
fordulast végre kell hajtani
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https://www.mazegenerator.net/

Lehetséges labirintus tagekkel:

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

-Négyzetes, ismert méretii , cellakbol” all

-A fordulast jelz6 tagek annak a cellanak
a bejaratanal vannak, amelyben a
fordulast végre kell hajtani

-Egyelore csak a ,,sima” tajékozodasi
fordulot vizsgaljuk

-A ,zsakutca” logika még nincs benne


https://www.mazegenerator.net/

Lehetséges labirintus tagekkel:

Cella kozepe

-Online labirintusgeneralo:
https://www.mazegenerator.net/

(vagy matlab, python)
-Négyzetes, ismert méretii , cellakbol” all
-A fordulast jelz6 tagek annak a cellanak

a bejaratanal vannak, amelyben a
fordulast végre kell hajtani


https://www.mazegenerator.net/

,L elagazas lehetséges megoldasa:

1. Falkovetés, amig nem detektalunk tag-et, tag értékét (jobb,
bal) eltaroljuk

2. Mozgas poziciészabalyzassal 0.5 cellatavolsagnyit (jobb és
bal keréknek szabalyozottan 0.5 cellatavolsagnyit kell
megtennie)

Falkovetés
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3. Fordulas helyben 90 fokkal, mindkét kerék kiilon-kiilon
egy negyed robotfordulatnak megfelel6 ivtavolsagot tesz
meg

4. Mozgas pozicioszabalyzassal 1 cellatavolsagnyit (jobb és
bal keréknek szabalyozottan 1 cellatavolsagnyit kell
megtennie)

5. Vissza a falkovetéshez

1. Falkovetés




1. Falkovetés

,U” elagazas lehetséges megoldasa:
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4. Egyenes 1 cella
+tag tarolas
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1. Falkovetés, amig nem detektalunk tag-et, tag értékét (jobb,
bal) eltaroljuk

2. Mozgas poziciészabalyzassal 0.5 cellatavolsagnyit (jobb és
bal keréknek szabalyozottan 0.5 cellatavolsagnyit kell
megtennie)

3. Fordulas helyben 90 fokkal, mindkét kerék kiilon-kiilon
egy negyed robotfordulatnak megfelel6 ivtavolsagot tesz
meg

4. Mozgas pozicioszabalyzassal 1 cellatavolsagnyit (jobb és
bal keréknek szabalyozottan 1 cellatavolsagnyit kell

megtennie) + tag tarolas

5. Ha volt tag az 1 cellamozgasnyi szakaszban, akkor fordulas
ismét annak megfelel6en

6. Egyenes 1 cella

7. Vissza a falkovetéshez



Lehetséges (javasolt) allapotgép:

v
Falkovetes
during:
%falkoveto PID &

%[tag detected!]

%(pl. 0.01 sec-onként)

%tag pingelés J

%[tavolsag elerve]

%pl. |pos. error jobb & ba|<5 mm
%legalabb 0.2 masodpercig

% & jobb tag

/Eloremozgas_fel_cellatavolsag )
entry:
%jobb_kivant=enc_jobb+felcella_tav
%bal_kivant=enc_bal+felvella_tav

during:
: i
2\

0
fForduIas_helyben _jobbra
entry:

during:
%pozicionalo PID

N

%jobb_kivant=enc_jobb+90 fok iv_tav
%bal_kivant=enc_bal-90 fok iv_tav

%[tavolsag elerve]

%pl. [pos. error jobb & baj<5 mm
%legalabb 0.2 masodpercig

% & bal tag

%pozicionalo PID
Fordulas_helyben_balra
entry:

s
]
\
during:
%pozicionalo PID

/{3

%][tavolsag elerve]
%pl. |pos. error jobb & ba
%legalabb 0.2 masodpercig

m

%jobb_kivant=enc_jobb-90 fok_iv_tav
%bal_kivant=enc_bal+90_fok iv_tav

%{tavolsag elerve]
7opl. |pos. error jobb & ba|<5 mm
%legalabb 0.2 masodpercig

%][tavolsag elerve
%pl. |pos. error jobb & ba|<5 mm
%legalabb 0.2 masodpercig

% tag pingeles pl 0.01 sec-onként [’
% tag letarolasa

Eloremozgas_egy_cellatavolsag
during:
Y%pozicionalo PID &

%& jobb tag detected!

% tag nincs!

%[tavolsag elerve]
%pl. |pos. error jobb & ba|<5 mm

%legalabb 0.2 masodpercig

%& bal tag



Pozicioszamitas encoder értékbol I.

1 kerekfordulat — 100 encoder imulzus
2rt tavolsag — 100 encoder impulzus
| tavolsag — x encoder impulzus
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Pozicioszamitas encoder értékbol II., fordulashoz:

% *(L*m)

1 kerékfordulat — 100 encoder imulzus
2rm tavolsag — 100 encoder impulzus
(1/4)*L*m tavolsag — x encoder impulzus

X = (100*(1/4)*L*m)/2rm




Két modban mukodo szabalyzo (falkovetés. vagy poz. szabalyzas):
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Két modban miikodo szabalyzoé (falkovetés. vagy poz. szabalyzas):

Kapcsolas a

(6 r— mod-nak

mode megfelel6en
N
Q}' * P mode
falkov_alap_pwm Falkoveto PID
> hﬂhﬂ*ﬂm_ki
* + -
Mot ol pwm_job
. kimene{ valaszto_jobb
1
(2) >+ |
: —» PID(s) * 1
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(3 Pw_ i (2
ultrasonic Platt piin pwm_bal
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Pozicional6 PID, jobb oldal
enc_jobb_Des »|+
— | PD(s)
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enc_jobb pos_PD_jobb
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- pos_PD_bal
enc_bal Pozicional6 PID, bal oldal




Tanulsagok, megjegyzések

Bontsuk fel a problémat részfeladatokra (falkovetés-egyenes
mozgas-fordulo mozgas!

PID, PD helyett esetleg j6 lehet a sima P, esetleg a kétallapotu
szabalyzas

A P, PID vagy PD falkovetés nem alkalmas nagy tavolsaghibak
kijavitasara: a robot porogni kezd!

Kétoldali tavolsagmeéro kivalasztasanak logikaja!

Tavolsagmérok lehetdleg a robot kélzépllla(on,‘,c'a elott legyenek, a tag
detektalok pedig Kicsivel a tavolsagérzékelok elott !

Tai/al?(li: reflexios optikai tavolsagmérok valamennyivel jobbak
volta



Koszonom a figyelmet!

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

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

Labirintusverseny

2023. szeptember

Szeretnéd prébara tenni tudasod egy robotépitd csapatversenyen?

A Robert Bosch Kft., a Kandd Kalman Villamosmeérnoéki Kar, a Banki Donat I({
Gépész és Biztonsagtechnikai Mérnéki Kar, valamint a Neumann Janos Infor-

matikai Kar versenyt hirdet a 2022/23 tanév tavaszi félévére, amelynek zaré

eseménye 2023 szeptemberében lesz. A versenyen 3-4 fés, a karok hallgatoibol % A
allo csapatok vehetnek részt. nIK
A Projektek az iparbol (KMVPI1TBNE) szabadon valaszthaté tantargy szoro-

san kapcsolodik a versenyhez. A tantargy eléadasai révén megszerezheted
a sziikséges alaptudast a robotépitéshez és a labirintusversenyhez is.

Tarts veliink, és teszteld a frissen megszerzett tudasod!

BOSCH Eletre tervezve



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