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Autonomia robotów mobilnych
MATLAB i Simulink dla robotyki i systemów autonomicznych
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Autonomia robotów mobilnych

Percepcja

PlanowanieSterowanie

Autonomia robotów mobilnych oznacza zdolność 

samodzielnego wyznaczania własnych sygnałów 

sterowania. W przypadku robotów mobilnych wiąże 

się to przede wszystkim ze zdolnością zaplanowania 

trasy do punktu docelowego. 

Aby te decyzje były jak najbardziej prawidłowe 

i optymalne kluczowe jest dobre zrozumienie 

środowiska otaczającego robota, które w praktyce jest 

często nieznane i nieprzewidywalne.

MATLAB i Simulink dostarczają gotowe narzędzia 

pomagające poradzić sobie z każdym z tych 

problemów.
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Percepcja

Lokalizacja Mapowanie SLAM

• Lokalizacja Monte Carlo
• Modelowanie i fuzja czujników 

IMU i GPS
• Modelowanie pozycji satelitów 

i odczytywanie plików SEM

• Tworzenie map 2D i 3D 
na podstawie chmur punktów

• Algorytmy dopasowania skanów
• Tworzenie map zajętości 

i walidacja stanu
• Sprawdzanie kolizji pomiędzy 

bryłami i mapą zajętości 3D

• SLAM na podstawie skanów 
z lidaru z opcjonalną informacją 
odometryczną

• Optymalizacja grafu pozycji
• SLAM bazujący na punktach 

orientacyjnych z wykorzystaniem 
filtru Kalmana
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Planowanie

Algorytmy planowania trasy Omijanie przeszkód Ewaluacja i optymalizacja

• A*, Hybrid A*
• RRT, RRT*, BiRRT, ControlRRT
• Probabilistic Roadmap
• RRT z uwzględnieniem modelu 

kinematycznego

• Lokalne przeplanowanie 
i optymalizacja bezkolizyjnej 
ścieżki wzdłuż trasy odniesienia

• Histogram pól wektorowych

• Metryki ścieżki, takie jak np. 
minimalny dystans od przeszkód

• Walidacja zaplanowanej trasy
• Wygładzanie ścieżki

Cascade Level: 1

Cascade Level: 2

Cascade Level: 3
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Sterowanie

Kontroler Pure Pursuit

• Obliczanie prędkości chwilowych 
potrzebnych do podążania 
za ścieżką

• Wykorzystanie punktu leżącego 
dalej na ścieżce w celu 
wygładzenia toru ruchu robota
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Autonomiczna jazda robota mobilnego z wykorzystaniem lidarSLAM

Z wykorzystaniem narzędzi dostępnych w MATLABie

możliwa jest implementacja algorytmu autonomicznej jazdy 

robota w nieznanym środowisku. 

Funkcja lidarSLAM pozwala na jednoczesne mapowanie 

otoczenia na podstawie skanów z lidaru oraz lokalizację 

robota w środowisku. Na podstawie tych danych możemy 

aktualizować na bieżąco mapę zajętości, którą jeden 

z dostępnych planerów może wykorzystać do przygotowania 

trasy omijając nowo odkryte przeszkody. 

Ostatecznie aktualną trasę przekazujemy do kontrolera Pure 

Pursuit, który zwróci nam docelowe prędkości chwilowe, 

które możemy już zadać sterownikowi naszego robota.
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Przydatne materiały

Navigation Toolbox

Strona produktu

Rozwijanie autonomicznych robotów 
mobilnych z MATLABem

Planowanie ruchu w MATLABie

Poradniki

Rozwiązania dla robotów mobilnych w MATLABie

Webinar: Projektowanie i symulacja 
inercyjnego systemu nawigacji

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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