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SYSTEM DETEKCJI PRZESZKOD DLA AUTONOMICZNEJ PLATFORMY
GASIENICOWE]

Wprowadzenie

W zwigzku z rosngcg popularnoscig rozwigzan w dziedzinie autonomii pojazdow, Wynik
zbudowano od podstaw wtasny system detekcji przeszkdd, ktory umozliwitby
samodzielng prace platformy z napedem gasienicowym. Platforma ta stanowita
bazg do testow zarowno dla modutow skonstruowanych w tej pracy dyplomowej,
jak i rowniez dla przysztych konfiguraciji.

W ramach projektu wykonano platforme gasienicowa umozliwiajagcg montaz
zamodelowanego systemu detekcji przeszkod oraz sterownika, ktory zarzadza
pracg catego pojazdu. Finalnie system detekcji zostat przebadany zaréwno
w laboratorium jak i w terenie.

SELERIE!

W celu wykonania systemu detekcji przeszkdd przeanalizowano mozliwosci
czujnikow  pomiarowych, od prostych wytgcznikow  mechanicznych,
az po precyzyjne sensory typu LIDAR. Ostatecznie zdecydowano sie wykorzystac
czujniki ultradzwiekowe i to one staty sie obiektem szczegotowych badan.
Na bazie opracowanego stanowiska wykonano pomiary:

- doktadnosci pomiaru odlegtosci,

- rzeczywistego kata detekcji sensoréow w ptaszczyznie poziomej i pionowej,

- wptywu ksztattu przeszkody na wskazanie czujnika.

Wyniki tej czesci badan postuzyty do wykonania modelu platformy z optymalnym
rozstawieniem czujnikow odlegtosci.

Rys. 1 Projekt rozmieszczenia czujnikow na platformie ggsienicowe,.

Analizie literaturowej poddano szereg algorytmow omijania przeszkod.
/decydowano sie na wybor algorytmu BUG-2. Podyktowane jest to sposobem
pracy robota, ktory miat w zatozeniu ,,pokry¢” caty teren, po ktorym sie porusza.

, Rys. 4 A. Fotografia stanowiska do badania doktadnosci pomiaru B. Test reakcji systemu na
Przeszkoda pojawienie sie przeszkody (warunki laboratoryjne).

Whioski

Po zaimplementowaniu algorytmu i przetestowaniu jego dziatania stwierdzono,
ze system detekcji przeszkod pracuje poprawnie. Obiekty na trasie pojazdu byty
wykrywane z odpowiednim wyprzedzeniem, dajgc czas na podjecie decyzji
0 zmianie kierunku poruszania sie.

Przeprowadzone badania zwigzane z reakcjg systemu na nietypowe zdarzenia
i zastosowanie dodatkowych modyfikacji powinno umozliwi¢ w przysztosci
skonstruowanie pojazdu zdolnego samodzielnie poruszac sie w nietypowych
warunkach terenowych.

Rys. 2 Schemat dziatania algorytmu BUG-2.

Nagroda Il stopnia
elektronika i telekomunikacja

U ERIES wel.wat.edu.pl



