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Informacja o prawach autorskich

Niniejszy plik stanowi pomoc do wyktadu Roboty Manipulacyjne i
Mobilne.

Rozpowszechnianie w catosci lub czesci wymaga uprzedniej zgody
autora.
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Metody sterowania robotéw mobilnych

Wyréznia sie 4 podstawowe klasy metod:
» deliberatywne
» reaktywne
» hybrydowe

» behawioralne

Janusz Jakubiak Architektury sterownikéw robotéw mobilnych



Metody deliberatywne

Dane z czujnikéw + wewnerzna wiedza = plan dziatan
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Metody deliberatywne

Dane z czujnikéw + wewnerzna wiedza = plan dziatan
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Metody deliberatywn

Dane z czujnikéw + wewnerzna wiedza = plan dziatan
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» planownie jest obliczeniowo ztozonym procesem

» planowanie wymaga wewnetrznej, symbolicznej reprezentacji
Swiata aby oceni¢ skutki dziatan

» w przypadku wystarczjacej ilosci czasu, umozliwia dziatania
strategiczne i optymalizacje dziatan
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Metody reaktywne

Dane z czujnikdéw = efektory
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Metody reaktywne

Dane z czujnikdéw = efektory
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Metody reaktywne

Dane z czujnikdéw = efektory

» inspirowane biologicznie, w schemacie bodziec—reakcja

» nie wykorzystuja modelu $wiata ani ztozonych algorytméw
wnioskowania

» majg postaé zestawu prostych regut dziatajacych réwnolegle
(np. jesli uderzyte$ w przeszkode — zatrzymaj sie, jesli sie
zatrzymates$ — cofnij sie)

» s3 szybkie

» maja mate mozliwosci przechowywania informacji

» dobre dla dynamicznych, nieznanych $wiatéw
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Metody hybrydowe

Jako pofaczenie metod deliberatywnych i reaktywnych

Podsystem deliberatywny
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Metody hybrydowe

» podsystem reaktywny odpowiada za , podstawowe potrzeby”
robota, jak unikanie kolizji, wykorzystuje bezposrednio sygnaty
z czujnikéw, dziata z matym czasem reakgji

» podsystem deliberatywny uzywa symbolicznej reprezentacji
$wiata (np. do globalnego planowania $ciezki), dziata w
dtuzszym czasem reakgji

» w przypadku sprzecznych zadan generowanych przed
podsystemy wymaga koordynacji

» aby w petni wykorzystaé zalety podsystemédw wymagana jest
ich wzajemna komunikacja i koordynacja dziatan
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Metody behawioralne

Rozwiniecie metod reaktywnych
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Metody behawioralne

» poszczegdlne zachowania realizujg konkretne cele na
podstawie danych z innych czujnikéw oraz innych zachowan,
wyjécia moga wptywac takze na inne zachowania

» zachowania majg mozliwo$¢ przechowywania ztozonych
informacji (w tym historii uktadu), co umozliwia uczenie sie

» dobrze zaprojektowane systemy wykorzystujg dynamiczne
interakcje pomiedzy zachowaniami (powstawanie
funkcjonalnosci emergentnych)
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/astosowania metod

» reaktywne: Srodowiska wymagajace natychmiastowej reakcji, o
duzej zmiennosci, ale bez mozliwosci przewidywania i uczenia
sie robota

» deliberatywne: srodowiska wymagajace optymalizacji i
opracowania strategii, statyczne, lub zmieniajace sie w
niewielkim, przewidywalnym zakresie

» hybrydowe: Srodowiska wymagajace znacznego planowania w
oparciu o model $wiata, ale jednoczesnie wymagajace
pewnego (niewielkiego) zakresu akgji niezaleznych od
centralnego planowania

» behawioralne: dla $Srodowisk o znacznej zmiennosci,
wymagajace szybkiej reakcji i adaptacji; jednoczednie w
pewnym zakresie wymagajace planowania i unikania
popetnionych wczesniej btedéw
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