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1 Wymagania wstepne

e Zapoznanie si¢ z zasadami bezpieczenstwa pracy na stanowisku labo-
ratoryjnym.

e Zapoznanie si¢ z trescig instrukcji Programowanie robota mobilnego E-
puck w jezyku Python.

e Zapoznanie si¢ z dokumentem Modele kinematyk: E-pucka.

2 Zadania do wykonania

1. Zidentyfikowaé parametry geometryczne robota. Jaks interpretacje ma-
ja parametry wejsciowe funkcji set_speed(lewy,prawy)?

2. Sterujac predkosciami kot przemiesci¢ robota wzdtuz Sciezki schodko-
wej (przemiesci¢ robota wzdtuz prostej o staty odcinek, wykonaé obrot
0 90° w prawo wokdt gtownej osi pionowej robota, nastepnie przemie-
Sci¢ robota wzdhuz prostej o taki sam odcinek i wykonac¢ obrét o 90°
w lewo).

3. Powtorzy¢ poprzednie zadanie wykonujac obroty wokdét osi pionowej
odpowiedniego kota.

*Data ostatniej modyfikacji: 27.02.2024. Cwiczenie w ramach kursu Robotyka (2)



4. Zmodyfikowaé program kreslacy krzywa schodkows w taki sposéb, aby
robot czekat przed wykonaniem obrotu 2 sekundy.

5. Napisa¢ funkcje umozliwiajaca zadawanie predkosci postepowej i obro-
towej srodka robota.

6. Sterujac odpowiednio predkosciami zakresli¢ 6semke.

7. Naturalnymi sterowaniami robota sa predkosci katowe wq, wy jego kot.
Niech u = (w1, wy) € R? bedzie pewna funkcja sterowan jak na rysun-
ku 1. Sterowania te przeprowadzajg robota z potozenia poczatkowego
S do koncowego G na ptaszczyznie ruchu.
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Rysunek 1: Przebiegi predkosci kot robota E-puck w czasie

e Zadac sterowania z przeciwnym znakiem. Gdzie znalazt sie robot?
Jak nalezy interpretowaé sterowanie przeciwne —u?

e Jak powinno wyglada¢ sterowanie odwrotne, tzn. przeprowadza-
jace robota z punktu G do punktu S?

8. Celem zadania jest napisanie programu, ktory przeprowadzi robota od
punktu startowego S do konicowego G po zadanej Sciezce (np. takiej,
jak na rysunku 3). Sciezka sklada sie z kilku tukéw o znanych pro-
mieniach krzywizny. Zadanie mozna rozwigza¢ bazujac na ponizszym
przyktadzie. Po wykonaniu zadania nalezy poréwna¢ wyniki doswiad-
czalne z teoretycznymi oraz zastanowic sie co wpltywa na rozbieznosci
pomiedzy tymi wynikami.
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Rysunek 2: Ruch E-pucka po tuku o promieniu R

Przyktad Zakreslenie okregu o promieniu R = 5 cm przez punkt lezacy
w srodku symetrii robota.

Rozwigzanie:

Dhugo$¢ promienia podstawy robota r wynosi 25 mm. Chcemy znalezé
takie predkosci kot vy oraz wv,, aby $rodek podstawy robota poruszat
sie po okregu o promieniu R = 5 cm. Na rysunku 2 przedstawiono
potozenie robota w chwili ¢t oraz t + At. Korzystajac z twierdzenia
Talesa, dla nieskonczenie krétkiej chwili czasu dt mozemy napisaé, ze
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gdzie dsy, dss oznaczajg odpowiednio odcinki As; oraz Ass w chwili

. , . . . ds o
t + At. Dzielac réwnanie (1) przez dt (korzystajac z tego, ze 4 = v)
otrzymujemy
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Podstawiajac do powyzszego rownania dane otrzymujemy z—; = 1. Za-
tem nalezy zadbac o to, aby pomiedzy zadanymi wartosciami predkosci
kot spelniona byla zalezno$é vy = 3vs.

Napisa¢ program symulujacy parkowanie prostopadle (tytem, przodem)
oraz parkowanie rownolegte. Poréwnac¢ te manewry pod katem trudno-
Sci wykonania. Wyjasni¢ przyczyny trudnosci.

Zweryfikowa¢ dziatanie czujnikéw zblizeniowych. Wyznaczy¢ charakte-
rystyke tych czujnikéw.

Napisa¢ program, ktéry umozliwi robotowi zatrzymanie sie przed prze-
szkoda.



Rysunek 3: Przyktadowa Sciezka

12. Napisaé¢ program, ktory umozliwi robotowi unikanie przeszkoéd podczas
jazdy.

13. Napisaé¢ program, ktéry umozliwi robotowi znalezienie wolnego miejsca
oraz zaparkowanie.

14. Napisa¢ program, ktory umozliwi robotowi autonomiczne poruszanie
sie po labiryncie.



