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Rysunek 1: Konfiguracje robotéow kotowych do zadania 1

1. Tréjkotowy robot mobilny porusza si¢ po plaszczyznie kontrolujac predkosci katowe ¢; oraz skret swoich
kot B;. W zaleznosci od mozliwych konfiguracji robota pokazanych na rys. 1 robot moze wykorzystywaé
standardowe kota zamocowane na state lub kierowane, kétka szwedzkie, sferyczne oraz Castora. Kola sa
rozmieszczone symetrycznie na planie tréjkata réwnobocznego w taki sposob, ze osie zaczepienia wszyst-
kich kot sa w tej samej odlegtosci I = 1 m od Srodka cigzkosci robota. Promien wszystkich kot wynosi
r = 25 cm. W przypadku kota Castora offset od osi skretu do osi obrotu wynosi d = 10 cm, a w przypadku
kétka szwedzkiego mate waltki maja promien r4 = 1 cm i s zorientowane pod katem 90° do osi kola.

e dla wybranej konfiguracji robota (a)-(j) nalezy wyznaczy¢ jego kinematyke tzn. model:
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e dla wybranej konfiguracji robota (a)-(e) nalezy wykresli¢ sterowania realizujace przejazd robota po
trajektorii elipsy o pétosiach a =10 m i b =5 m.

e dla wybranej konfiguracji robota (f)-(j) nalezy wykresli¢ sterowania realizujace przejazd robota po
trajektorii lemniskaty Bernoulliego o polowie odleglosci miedzy ogniskami a = 10 m.

2. Napisaé programy dedykowane dla platformy mobilnej AMIGOBOT realizujace ponizsze zadania nawigacji
i/lub lokalizacji.

(a) Zrealizowaé zadanie jazdy robota wzdluz $cian pomieszczenia ($ciany moga sie zalamywaé pod katem
90 lub 270 stopni, a odlegto$¢ od $ciany powinna by¢ stala, np. 0,5 m).
(b) Zaprogramowaé jazde robota wzdluz korytarza, tak zeby odleglosé robota od $cian byla taka sama.

(¢) Robot znajduje sie gdzie$§ w pustym pomieszczeniu o ksztalcie prostokata (10m x 15m). Zrealizowaé
zadanie dojazdu do najblizszego naroznika.

(d) Robot znajduje sie gdzie§ w pustym pomieszczeniu o ksztalcie szeSciokata foremnego o boku 10m.
Zrealizowa¢ zadanie dojazdu do érodka pomieszczenia.



(e)

(f)

Robot znajduje sie gdzie$§ w pustym pomieszczeniu o ksztalcie prostokata (10m x 15m). Zrealizowaé
funkcje zlokalizowania robota w globalnym ukladzie odniesienia o srodku w lewym dolnym narozniku
pomieszczenia.

Zaktadamy, ze gdzie§ w pomieszczeniu o ksztalcie prostokata (10m x 15m) znajduje sie kwadratowa
przeszkoda (0,5m x 0,5m). Zlokalizowaé przeszkode (podaé jej wspdlrzedne w globalnym ukltadzie
odniesienia, ktérego $rodek znajduje sie w srodku pomieszczenia) przy zalozeniu, ze robot startuje z
dolnego lewego naroznika.

Zrealizowaé¢ funkcje dojazdu robota z dowolnej zadanej pozycji startowej do zadanej pozy docelowej
w najkrétszym czasie, przy zalozeniu, ze ruch musi odbywaé si¢ z mozliwie niezmienna predkoécia
postepowsg robota.

Zaimplementowa¢ funkcje, ktéra zrealizuje jazde robota ze stala predkoscia po trajektorii elipsy o
polosiach 5m i 3m.

Pachotlki slalomu sa rozmieszczone w linii prostej w rozstepie co 1,5m. Startujac 1,5m przed pierwszym
pachotkiem (w osi slalomu) przejechaé¢ slalom w mozliwie najkrétszym czasie.

Pachotki slalomu sa rozmieszczone w linii prostej w rozstepie co 1,5m. Startujac 1,5m przed pierwszym
pachotkiem (w osi slalomu) przejechaé slalom z mozliwie najwieksza stala predkoscia.



