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simRobot

A simRobot fliggvény eldszor megrajzolja a palyat és a robotot, majd elkésziti a
pasztazosugarak matrixat. A lineSegmentIntersect segitségével kiszdmitja minden
szenzorra, hogyan metszik a pasztazosugarak a palya vonalait, és ez alapjan kiszamitja az
ultrahangos szenzorok értékeit.

Paraméterei
filename: a palyat tartalmazé csv f4jl Gtvonala
(XP, YP): a robot aktualis tartdzkodasi helye
Orient: arobot aktualis orientacidja

SensorOrients: arobot szenzorainak orientacidja (vektor)
Visszaterési erteke

sensors: egy sorvektor, ami a SensorOrientsnek megfeleld sorrendben
tartalmazza az ultrahangos szenzorok értékeit.
Kod
function [ sensors ] = simRobot (filename, XP, YP, Orient, SensorOrients,
SensorAngle, SensorRange)
$A fiiggvény kirajzolja a palyat és a robotot, és kiszdmitja az ultrahangos

%$szenzorok értékeit.
%$simRobot ('mapl.csv', 0, 0, 25, [20, -20, 90, -90, 180], 15, 0.7)

$Kimeneti vektor feltdltése nullédkkal
sensors=zeros (size (SensorOrients)) ;

$Rajzolashoz szlkséges vektorok inicializaléasa:
Xs=[1;
Ys=[1;

%A felbontéas fix:
LineRes=10;
SenRes=11;

%$Palya beolvasésa
M=csvread (filename) ;

%$Palya pontjai:

for i=l:size (M, 1),
[Xn, Yn]=plotsegment (M(i, 1), M(i, 2), M(i, 3), M(i, 4), LineRes);
Xs=cat (2, Xs, Xn);
Ys=cat (2, Ys, ¥Yn);

end

$Szenzorok pontjai:
for i=1l:length(SensorOrients),
[Xn, Yn]=drawarc (XP, YP, SensorRange, SensorAngle,
Orient+SensorOrients (i), SenRes);
Xs=cat (2, Xs, Xn);
Ys=cat (2, Ys, ¥Yn);
end



%Kirajzolés
plot(Xs, Ys, ' .b');
axis equal;

%A péasztazobdsugarak (X1, Y1) pontjai, vagyis a robot kdzéppontja
% (Kettd darab oszlopvektor)
CenterX=ones (SenRes, 1) *XP;
CenterY=ones (SenRes, 1)*YP;

$Ultrahangos megvaldsités
$Minden szenzorra:
for i=1l:1length (SensorOrients),

$Pasztazdbdsugarak végpontjainak meghatédrozasa:
[Xn, Yn]=drawarc (XP, YP, SensorRange, SensorAngle,
Orient+SensorOrients (i), SenRes);

$Pasztazdbdsugarak konstrudldsa a fent definidlt Center vektorok
$segitségével:
SenRays=[CenterX CenterY Xn' Yn'];

$Metszéspontok meghatarozasa
out = lineSegmentIntersect (SenRays,M);

$Euklideszi tavolsagok meghatarozéasa
Distances=sqrt (((out.intMatrixX-XP) ."2)+ ((out.intMatrixY-YP) ."2));

$Ha volt metszés, akkor az aktudlis szenzor értékének kiszamitasa
if (sum(out.intAdjacencyMatrix(:))>0),
sensors (i)=(min (Distances (out.intAdjacencyMatrix)) /SensorRange) *-
1+1;
end
end
end

simRobotMdI

Miikodése megegyezik a simRobottal azzal a kiilonbséggel, hogy a paraméterek egy részét a
workspace-b6l olvassa be. Ezek a paraméterek fiiggetlenek a Simulink modelltdl, igy az
Interpreted MATLAB Fcn bemeneteinek szama haromra csokkentheté. Ezeket az értékeket
callback eljaras segitségével kell értékiil adni a workspacben 1évé megfeleld nevii valtozoknak.
(Lasd: InitFcn)

robotSen.mdl
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1. abra: robotSen
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A robotSen.mdl a vezérlés, majd késébb a szabalyozas modelljét tartalmazza.

Subsystem

A Subsytem a robot matematikai modelljét valositja meg integratorok segitségével. A bemenete
a differencial hajtassal rendelkezd robot bal €s jobb oldali kerekének szogsebessége. Kimenete
az aktualis pozicid és orientacio.

Integratorok kezdeti értékei

A Subsystemben 1év6 integratorok a rendszer allapotanak valtozasait 6sszegzik, ezért a helyes
mitkodéshez meg kell adni a kezdeti poziciot és orientaciot. Ezt az integratorok kezdéértékeinek
megadasaval tehetjiik meg: dupla kattintds az integratorra -> properties -> initial condition
(2. abra).
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2. dbra: Az integratorok kezdoértékeinek beallitasa. Ebben az esetben a robot kezdeti X
koordinataja 1.

Interpreted MATLAB Fcn

Ez a blokk meghivja a simRobotMdl fiiggvényt. A Subsystem kimeneti értékei egy
multiplexeren keresztiil a simRobotMdl fiiggvénybe jutnak, amely minden iteracioban
kirajzolja a robotot és a palyat, valamint kiszamitja a szenzorok értékeit.

InitFcn

A simRobotMdl a paramétereinek egy részét a kozos workspace-rol olvassa be, ezért a
szimulacidk elott ezeket létre kell hozni a megfeleldé valtozonevekkel. Ezt megtehetjiik a
modellhez tartoz6 InitFcn callback eljaras segitségével is, ami akkor hivodik meg, amikor a
szimulaciot elinditjuk. Ennek modositasahoz modellen beliil a File -> Model Properties ->
Model Properties-re kell kattintani, azon beliil pedig a Callbacks fiilet kell kivalasztani és az
InitFcn mentipontot.
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3. abra: Model Properties ablak elérése

Model Properties: robotSen

Main | Callbacks | History | Description | Data |

Model callbacks Model initialization function:
PreLoadFcn M=csvread('map1.csv');
PostLoadFcn assignin('base’,'M’,M);
InitFcn™ SensorOrients=[80 50 25 0 -25 -50 -80 130 -130];
StartFcn assignin('base’,'SensorOrients’, SensorOrients);
PauseFcn SensorAngle=20;
ContinueFcn assignin('base’,'SensorAngle’ SensorAngle);

SensorRange=0.6;

StopFen
P assignin('base’,'SensorRange’ SensorRange);

PreSawveFcn
PostSaveFcn
CloseFcn

4. abra: Szimulacio elott végrehajtodo eljaras megaddasa

Differencial hajtasu robot vezérlése

A differencial hajtasu robotok iranyitdsa a kerekek szogsebességének valtoztatasaval valdsul
meg. A mi modelliinkben ez az irdnyitas jelenleg konstansokkal van megvalositva, a kovetkezd
oran ezt helyettesitjiik egy P-tipust szabalyzassal. Jelenleg a bal oldali kerék sebessége kisebb,
mint a jobb oldali keréké, ezért a robot az 6ramutato jarasaval ellentétes irdnyban fog korézni
(5. abra).
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5. dbra: Differencial hajtdssal rendelkezé robot. Az abran a bal oldali kerék lassabban forog,
mint a masik.



