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Autonomia robotow mobilnych

MATLAB i Simulink dla robotyki i systemow autonomicznych

Navigation Toolbox

Design, simulate, and deploy o|gorithms for autonomous
navigation
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Autonomia robotéw mobilnych

Autonomia robotéw mobilnych oznacza zdolnos¢
samodzielnego wyznaczania wtasnych sygnatow
sterowania. W przypadku robotéw mobilnych wigze
sie to przede wszystkim ze zdolnoscig zaplanowania
trasy do punktu docelowego.

Aby te decyzje byty jak najbardziej prawidtowe

i optymalne kluczowe jest dobre zrozumienie
srodowiska otaczajgcego robota, ktére w praktyce jest
czesto nieznane i nieprzewidywalne.

MATLAB i Simulink dostarczajg gotowe narzedzia
pomagajgce poradzic¢ sobie z kazdym z tych

problemow.

Sterowanie

Percepcja

Planowanie
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Lokalizacja

* Lokalizacja Monte Carlo

* Modelowanie i fuzja czujnikéw
IMU i GPS

* Modelowanie pozycji satelitéw
i odczytywanie plikéw SEM

% Bingry Occupapcy Grid

Mapowanie

Reset Seuiton.

Tworzenie map 2D i 3D

na podstawie chmur punktow
Algorytmy dopasowania skanéw
Tworzenie map zajetosci

i walidacja stanu

Sprawdzanie kolizji pomiedzy
brytami i mapg zajetosci 3D
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SLAM

SLAM na podstawie skanow

z lidaru z opcjonalng informacja
odometryczng

Optymalizacja grafu pozycji
SLAM bazujgcy na punktach
orientacyjnych z wykorzystaniem
filtru Kalmana



Algorytmy planowania trasy

e A¥*, Hybrid A*

e RRT, RRT*, BiRRT, ControlRRT

* Probabilistic Roadmap

* RRT z uwzglednieniem modelu
kinematycznego

Occupancy Grid

Omijanie przeszkod

e Lokalne przeplanowanie

i optymalizacja bezkolizyjnej
sciezki wzdtuz trasy odniesienia

e Histogram pol wektorowych

Cascade Level: 1

/' I :

1 1
Cascade Level: 2
| | |
-— |
T~ mE
i i 1
L 1

Cascade Level: 3

Oprogramowanie
Nl Naukowo-Techniczne
sp.z0.0.

Ewaluacja i optymalizacja

Metryki sciezki, takie jak np.
minimalny dystans od przeszkdd
Walidacja zaplanowanej trasy

Wygtadzanie sciezki
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Sterowanie

Kontroler Pure Pursuit

* Obliczanie predkosci chwilowych
potrzebnych do podazania
za Sciezkg

* Wykorzystanie punktu lezgcego
dalej na sciezce w celu
wygtadzenia toru ruchu robota

Actual Path

R2021b R2019b
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Autonomiczna jazda robota mobilnego z wykorzystaniem lidarSLAM

Z wykorzystaniem narzedzi dostepnych w MATLABIe
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Funkcja lidarSLAM pozwala na jednoczesne mapowanie

otoczenia na podstawie skandéw z lidaru oraz lokalizacje

robota w srodowisku. Na podstawie tych danych mozemy a A ——

aktualizowac na biezgco mape zajetosci, ktdrg jeden

z dostepnych planeréw moze wykorzysta¢ do przygotowania

trasy omijajgc nowo odkryte przeszkody.

1 http://192.168.64.1:11311.
‘matlab_global _node_91900 with NodeURI http://desktop-j3%h983:51980/ and
$:11311.
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Ostatecznie aktualng trase przekazujemy do kontrolera Pure

Zoom: 90% [utFe [CRIF | script

Pursuit, ktory zwrdoci nam docelowe predkosci chwilowe,

ktore mozemy juz zadaé sterownikowi naszego robota.



Przydatne materiaty

Navigation Toolbox

Navigation Toolbox

Design, simulate, and deploy algorithms for
autonomous navigation

8 Download a froe trial

Simultanegus Localization and
Mapping (SLAM)
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Developing Autonomous Mobile
Robots Using MATLAB and Simulink

Select Chapter v

Rozwijanie autonomicznych robotow
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F- mobilnych z MATLABem
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Webinar: Projektowanie i symulacja
inercyjnego systemu nawigacji
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MATLAB and Simulink
for Mobile Robots

Motion Planning with MATLAB

In this ebook, you will learn how motion planning works and how it can be applied to
a wide range of autonomous systems. You will also learn about the motion planning
algorithms available in MATLAB® and Navigation Toolbox™ and how to select the best

Download a free trial

algorithm for your application.

Rozwiazania dla robotéw mobilnych w MATLABIe Planowanie ruchu w MATLABiIe



https://www.mathworks.com/products/navigation.html
https://www.youtube.com/watch?v=iXTvqo1uiGQ&ab_channel=MATLAB
https://www.mathworks.com/campaigns/offers/next/autonomous-mobile-robots.html
https://www.mathworks.com/campaigns/offers/next/autonomous-mobile-robots.html
https://www.mathworks.com/campaigns/offers/next/getting-started-with-motion-planning-in-matlab-ebook.html
https://www.mathworks.com/solutions/robotics/mobile-robots.html
https://www.mathworks.com/videos/design-and-simulate-inertial-navigation-systems-1625235854630.html?s_tid=srchtitle_inertial%20navigation_1
https://www.mathworks.com/videos/design-and-simulate-inertial-navigation-systems-1625235854630.html?s_tid=srchtitle_inertial%20navigation_1
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