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Bevezetés

A félév folyaman altalunk elkészitett alkalmazas egy onjard robot miikodésének

crcr

A feladat teljesitéséhez 6 csapatra osztottuk szét a feladatokat:
e Trajectory Planning

e Comparator

e PID
e  Model
e Plot
e Sensor

Az alabbi dokumentacié a Comparator megvalositdsanak folyamatat mutatja be.

Csapattagok:
e Albano Péter
e Bella Adam
e Gregor Zoltan (csoport-vezetd)
e Kelemen Baldzs

e  Molnar Jozsef

A Comparator feladata

A Comparator modul feladata az inputként kapott pontokbol, amelyek a robot kévetendd
palyajat hatarozzak meg, és a robot aktualis pozici6jabol, eldallitani a “d” értéket minden egyes
hivasnal, amely a palya aktudlis szakaszatol vald tavolsagot adja meg kimenetként. (az aktualis
szakasz az elOzetesen megtervezett utvonal egy része). Erre azért van sziikség, mert az
elézetesen megtervezett ttvonalhoz képest eltérések adodhatnak, a robot a valésagban nem egy

teljesen egyenes palyan fog haladni, igy korrigalasra van sziikség futasa kdzben.
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Megvalositas

A feladat megvaldsitasahoz készitettiink egy comparator.java osztalyt.

A comparator.java hivasait a helper csomag osztalyai szolgaljak ki, melyeket a csapatok
kozosen hoztak Iétre: Line.java, Position.java, Pose.java. Ezeket hasznalathoz beimportaljuk a
helper-b6l. Segitséglikkel globalisan, a tobbi csapattal megegyezden azonos adattipusokat és
adatszerkezeteket hasznaltunk a kiilonboz6 pontok, egyenesek, és kozottik 1év6 viszonyok
szamitasahoz.

Tovabba az Icomparatorjava-t amely a comparator elkészitéséhez sziikséges interfész
osztalyt tartalmazza. Ennek segitségével, a tobbi csapat munkdajatol fliggetleniil, szinte kész

allapotba fejleszthettiik az osztalyt.

A megoldashoz elengedhetetlen a matematikai hattér, ezen beliil is a koordinata geometria.
Természetesen csak sikban 1évé szamitasokra volt igény a szimulacido 2 dimenzids lefolyasa

miatt.

Olyan miiveletek alkalmazasara volt sziikségiink, mint példaul
e két pont altal meghatarozott szakasz
e egy adott szakasz hossza
o két szakasz skalaris szorzata
e a robot elhelyezkedését meghataroz6 pont és az aktualis Szakasz tavolsaganak

meghatarozasa.

|AB| = \/(b1 —a1)* + (b — ay)?
Két pont tavolsaga

(x1,¥1) = (=Y1,%1)

Merdleges egyenlete
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skalar = x; *x, + Y1 * Y,

Két pont skalaris szorzata

BC

AB ]
R
A
1. abra
R: a robot aktualis pozicidja
A, B, C:pedig a térkép egymast kovetd pontjai
d: pedig a tavolsag az aktualis szakasztol

Példaban ez a szakasz az AB. Ha A-t és R-t 0sszekotd szakasz skalaris szorzata A-t és B-t
0sszekotd szakasszal nagyobb mint az A és B pontot 6sszekotd szakasz hossza akkor R-t, a B-t
¢s C-t 0sszekotd szakaszhoz mérjiik €s toroljik az A pontot és ezzel az A-t és B-t 6sszekotd
szakaszt. Viszont amig ez nem teljesiil az A-t és B-t 0sszekotd szakaszhoz viszonyitunk. Az

Osszehasonlitas képlete: AB x AR > AB.

Fejlesztési lehetoség
Nem kell megvarni mig nagyobb lesz a skaléris szorzat mint az aktudlis szakasz, hanem egy

elore megadott értékkel szamitva, ha elégségesen megkozeliti azt, akkor tovabbléphetiink a

kovetkez6 szakaszra. Tehat: (AB*AR)> AB * 95%
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Comparator.java osztaly mikodése

Valtozok

act_rob_pos

smoothtraj_points

Metodusok

setSmoothTrajectory()

setCurrentPose()

getDistance()

getSkalarHossz()

szamitott tavolsag értéke

s

a kovetendd palya pontjainak tarolasara

az aktualisan kovetendod palya pontjainak megadasa a paraméterben
megadott ,List<Position>" tipust adatszerkezettel, a amelyet a ,,

smoothtraj_points”-ban tarolunk el.

crer

,Pose p” tipust adattal, amelyet a ,act_rob_pos”-ban tarolunk el.

visszaadja az aktudlis szakasz és aktudlis robotpozicid kozott
aktualisan meglévo tavolsagot, azaz a ,d’-t, a paraméterben
megadott getActLine() fiiggvénnyel visszatérési értéke az aktualis

szakasz ) és act_rob_pos adattal. Ezt a fiiggvényt fogja hivni
PID.

visszaadja a paraméterben megadott, 3 pont ( robot aktualis

pozicidja és az aktualis szakasz kezd6 és végpontja) altal

meghatarozott szakaszok skalaris szorzatat egy ,double,, tipusu

értékben.
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getActLine() visszaadja az aktualis szakaszt egy ,Line” tipusu adatszerkezetben,

amelyet a robot aktudlis pozicidja és az aktudlis ponthalmaz elsd
két pontja alapjan, az elére meghatarozott Gsszefliggések
segitségével, eldonti hogy a 3 pont altal meghatarozott szakaszok
skalaris szorzata nagyobb e mint az aktudlis ponthalmaz els6 két

pontja altal meghatarozott szakasz.

Ha rovidebb, akkor az aktualis elsd két pont altal meghatarozott

szakasszal tér vissza

Ha hosszabb, akkor az elsd pontot torli, majd a ponthalmaz ,,05”

elsd és masodik pontjai altal meghatarozott szakasszal tér vissza.

Kiils6 osztalyok

e import helper.Pose;
e import helper.Position;
e import helper.Line;

e import interfaces.Ilcomparator;

Futas kozben

Az osztalypéldany létrehozasa utan, a ,,Trajectory Planning” megadja az aktualis kdvetendd

palya ponthalmazat a ,setSmoothTrajectory()” metodus paraméterében, tovabba megadja a

crer

crer

A szimulacio futdsa kozben, a ,,Sensor” folyamatosan frissiti a robot pozicidjat a

,,setCurrentPose()” metddus paraméterbeni atadasaval.



