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1. Wprowadzenie

Zrealizowanych zostato wiele projektéw bezzatogowych pojazdéw naziemnych majacych za
zadanie poruszac sie w okres$lonych warunkach. Wér6d nich mozna wyréznié¢: pojazdy kotowe,
gasienicowe, roboty kroczace i inne. Z wymienionych grup w trudnych warunkach najlepiej
poruszaja sie roboty kroczace - sg one w stanie pokona¢ przeszkody o nieregularnej strukturze.
Celem niniejszej pracy byta symulacja szeScionoznego robota kroczacego, przed ktérym
postawiono zadanie wejscia po schodach umieszczonych naprzeciwko niego.

Zadanie zostalo wykonane w $rodowisku symulacyjnym V-REP. Wykorzystany zostat
gotowy model robota pochodzacy z biblioteki Srodowiska, za$ jego sterowanie wykonano za
pomoca Python API (rozszerzonego samodzielnie o dodatkowe funkcje). Policzono réwniez
kompletng kinematyke prostg i odwrotng robota. Algorytm wchodzenia robota po schodach zostat
opracowany samodzielnie z wykorzystaniem istniejgcych schematéw ruchu robotéw
sze$cionoznych.

Dziatanie algorytmu zostato przetestowane na kilku konfiguracjach schodéw. Robot wspiat
sie na schody w kazdej konfiguracji poza jedna, na ktérej robot przewrdcit sie z powodu za duzo
przechylenia tutowia.

2. Testowe konfiguracje schodéw

Na rysunkach 1 i 2 przedstawione zostaty dwie konfiguracje schodéw, na Kktérych
przetestowane zostato dziatanie algorytmu. Stopnie schodéw maja wysokosci wieksze od
wysokoSci robota. Pierwsza konfiguracja sktada sie ze stopni o dtugosciach pozwalajacych na
wykonanie co najmniej dwéch krokéw. Druga konfiguracja zawiera jeden krétki schodek, na
ktérym robot moze zrobic jeden krok.
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RYsunek 1.: Pierwsza testowa Rysunek 2.: Druga testowa k&n%i{ghracja
konfiguracja schodéw schodow
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3. Wyniki

-

Rysunek 3.: Wspigcie sig robota na pierwszej Rysunek 4.: Upadek robota na drugiej konfiguracji
konfiguracji schodow schoddéw
4. Wnioski

e Modyfikacja istniejagcego schematu ruchu robota pozwolita na poprawne pokonanie
schodéw o duzej réznorodnosci.

e Regularny chéd znacznie uproscit algorytm i zmniejszyt koszt obliczeniowy ruchu.

e Pokazano, ze algorytm posiada ograniczenia. Przy krétkim stopniu pozwalajgcym na
postawienie jednego kroku robot moze sie przewrocic.
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