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Opracowanie oprogramowania sterujacego wirtualnym modelem robota
klasy Micromouse w $rodowisku symulacyjnym V-Rep.
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Projekt obejmuje nastepujace zadania:

@ studium literatury w zakresie zawodéw Micromouse,

@ zdefiniowanie zatozen,

@ opracowanie wirtualnych modeli robota oraz labiryntu w wybranym
Srodowisku symulacyjnym,

@ opracowanie oprogramowania do obstugi uktadéw sensorycznych i
wykonawczych wirtualnego modelu robota,

@ weryfikacje dziatania poprawnosci programéw.
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Zawody Micromouse - studium literatury

Rybnik

Poznai

Krakéw

Wroctaw Warszawa tédz
Wymiary labiyntu |0 opgp | L440x1440 : 2880x2880 | 2880x2880 | 1620x1620
[mm] 2880x2880
ll0gé pél 11x11 — hodaneinamieshie | e 16x16 0x0
16x16 przed zawodami
M: wymiany: fobiota | 160x1606M00: | yees ensi 250%250xh 168x168xh | 250x250xh | 250x250xh
[mm] [dixszerxh]

Rysunek: Poréwnanie regulaminéw zawodéw Micromouse[1,2,3,4,5,6,7]
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Rysunek: Schemat robota
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Specyfikacja robota

Rysunek: Rzeczywisty robot
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Specyfikacja robota

Tablica: Dane techniczne robota

Wymiary 106x90[mm|]
Waga -
Procesor STM32F103C8T6
Bateria Pakiet
Li-Pol Dualsky 300mAh 30C 2S 7.4V
g Micro
Silniki Pololu HP z przekfadnia 30:1
Enkodery Pololu
Dioda IR TSAL-6400
Fototranzystor LIRT5b
Zyroskop z akcelerometrem L3GD20
Predkos$¢ na prostej 2m/s
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Specyfikacja robota

Rysunek: Sposoby pokonywania zakretéw[9]
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Rysunek: Model robota w $rodowisku symulacyjnym
<O «Fr < > < o
- Agnieszka Dawid (IPKM) ~ Projekt inzynierski 8012018  10/25



Rysunek: Zakres dziatania czujnikéw
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Wirtualne modele robota i labiryntu

Agnieszka Dawid (IPKM)

Rysunek: Model labiryntu

Projekt inzynierski
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Rysunek: Robot w labiryncie w $rodowisku symulacyjnym.V-Rep




Rysunek: Schemat kodu gtéwnego
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V-REP framework

ROS interfaces

Remote API 1

Outside world

Regular APl available (Lua)

[ Regular API available (C/C++)

[0 Remote API available (C/C++, Python, Java, Matlab, Octave, Urbi)
I Rosinterfaces available

B Ausiliary API can be embedded (C++)

<> Otherinterfaces

Rysunek: Schemat dziatania API[8] .
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Rysunek: Schemat dziatania kodu dla enkoderéw
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Weryfikacja dziatania oprogramowania

Connected to sensorlR6

Gyro sensor— robot Z rotation velocity [Radrsl

A . 88865

Proximity sensors [cml:

Sensl:z B Sens2: B Sens3: 4.52 Sens4: 4.52 Sensbh: 9.49 Sensb: 9.49
Angular velocity left wheel [Radrs1: 1.81

Angular velocity right wvheel [Radrss1: 1.81

Gyro sensor— rohbot Z rotation velocity [Radrsl

A.81688

Proximity sensors [cml:

Sensl: B Sens2: B Sens3: 4.53 Sens4: 4.53 Sensh: 2.63 Sensb: 9.63
Angular velocity left wheel [Rad-ss1: B.98

fAngular velocity right wheel [Radrss1: 1.82

Gyro sensor— rohbot Z rotation velocity [Radrssl

—H.88255

Proximity sensors [cml:

Sensl:z B Sens2: B Sens3: 4.55 Sens4: 4.55 Sensb: 9.71 Sensb: 9.71
Angular velocity left wheel [Radrs1: 1.83

Angular velocity right wvheel [Radrs/sl: 1.82

Gyro sensor— robot Z wotation velocity [Radrs=s]
—H.88%16
Proximity sensors [cml:
Sensl: B Sens2: B Sens3: 4.6 Sens4: 4.6 Sensb: ?.78 Sensb: 2.78
Angular velocity left wheel [Radrss1: B.997
Angular velocity right wheel [Radrs/s1: 1

Rysunek: Konsola uzytkownika
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Weryfikacja dziatania oprogramowania

B
yro sensor— robhot Z rotation velocity [Rad-s]
B.291
Rty e
Sensi: B Sens2: B Sens3: 4.63 Sensd: 4.63 Sens5: 9.98 Sens6: 9.98
Angular velocity left wheel [Radrss1: —1.84
ngular velocity right wheel [Radrssl: 1.83

yro sensor— robhot Z rotation velocity [Radrs]
B._272

Senszi: 7.99 Sens2: 6.32 Sens3: 6.32 Sens4: 6.32 Sens5: 4.75 Sensb: 4.
ngular velocity left wheel [Radrssl: —1.91
ngular velocity right wheel [Radrssl: 1.81

yro sensor— rohot Z rotation velocity [Radrs]
B.268

TOXINMiCY sensors Lcmlc

Sensl: 7.37 Sens2: 5.86 Sens3: 5.86 Sens4 5.86 Sensh: 7.75 Sens6: 5.
ngular velocity left wheel [Radrssl: —B.97

ngular velocity right wheel [Radrs1: 1. 34

yro sensor— rohot Z rotation velocity [Radrs]
0.289

Bener L3 Raneer 0 onear 30T onedr T.IL SonsS: 7.31 Sensé: 4.7
Angular velocity left wheel [Radrssl: —1.85

ngular velocity right wheel [Radrsl: 1.81

Rysunek: Wyswietlanie wartosci zyroskopu

[m] = = =
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Weryfikacja dziatania oprogramowania

[Gyro sensor— robhot Z rotation velocity [Radrs]
-B8.291
Proximity sensors [cml:

H ensh: 9.98 Sensh: 9.98
Angular velocity left wheel [Radrs1: —1.84
ngular velocity right wheel [Radrsl: 1.83

IGyro sensor— robhot Z rotation velocity [Radrs]
72

roximity sensors [cml:

: 6.32 Sensh: 4.75 Sensb: 4.
ngular velocity left wheel [Radrss]l: —1.01
ngular velocity right wheel [Radrssl: 1.81

yro sensor— rohot Z rotation velocity [Radrs]
B.268

roximity sensors [cml:

gular ueinc v lefé Qﬁeéi [ﬁad}si
Aingular velocity right wheel [Rad-rs]

-86 Sensb: 7.75 Sensb: 5.

yro sensor— rohot Z rotation velocity [Radrs]
B._289

roximity sensors [cml:
£. Bl 2 BB S, s it .11 Sensb: 7.31 Sensb: 4.7
Angular velocity left wheel [Radrs1: —1.85

inqular velocity right wheel [Radrs1: 1.81

Rysunek: Wyswietlanie wartosci dla enkoderéw

[m] = = =
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Aby zrealizowa¢ cel wykonano:

@ model robota i labiryntu,

@ weryfikacje w Srodowisku symulacyjnym V-Rep.
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@ oprogramowanie dla uktadu sensorycznego i wykonawczego robota,
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Podsumowanie i wnioski
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Podsumowanie i wnioski

Whioski, jakie nasunety sie podczas wykonywania projektu, s3 nastepujace:

@ Srodowisko symulacyjne jest przyjazne dla uzytkownika, poniewaz s3
dostepne modele poszczegdlnych podzespotéw robota, w ktérych nalezy
ustawi¢ parametry dziafania,
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prace,
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@ bez wykonanego modelu rzeczywistego mozna testowaé napisane
oprogramowanie na poszczegblne elementy robota, co znacznie przyspiesza
prace,

@ symulacja daje mozliwo$¢ réwnoczesnej pracy nad robotem rzeczywistym i
jego oprogramowaniem bez przeszkadzania sobie nawzajem,
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@ mozna sprawdza¢ kilka koncepcji robotéw bez potrzeby ich wykonywania, co
oszczedza czas i ogranicza koszty,

@ mozna sprawdzi¢ w krétkim czasie zachowanie robota w réznych labiryntach,
dzieki czemu praca nad algorytmem sterujacym przebiega szybciej. Dzieki temu

mozna unikna¢ zbytniego dopasowania algorytmu pod konkretny labirynt, co moze
mie¢ miejsce podczas testow na torach rzeczywistych,

@ wyswietlanie wartosci parametréw na konsoli znacznie utatwia weryfikacje pisanego
programu.
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Dziekuje za uwage
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