Rzeszoéw - Lublin — Korytnica
301V -2 V 2004

Piotr Grochowalski', Zbigniew Suraj"’
(" Uniwersytet Rzeszowski, > Wyzsza Szkola Informatyki i Zarzadzania w Rzeszowie)

Budowa sterowania dla robota mobilnego Khepera
z zastosowaniem technik zbioréw przyblizonych

Robot Khepera nalezy do rodziny miniaturowych robotéw mobilnych firmy K-
Team, wykorzystywanych w wielu miejscach do celéw naukowych i edukacyjnych.
Dzigki swoim zaletom (male rozmiary, precyzja ruchu, latwosé sterowania) jest
stosowany do testowania r6znego rodzaju podej$¢ z zakresu sztucznej inteligencji.

Celem referatu sa prezentacja i porownanie dwéch sposobow sterowania robotem
Khepera: sterowania rozmytego (wykorzystujacego techniki zbioréw rozmytych
[3.4] i sterowania przyblizonego (wykorzystujacego techniki zbiordow
przyblizonych [2]). Aby poréwnaé wykorzystywane techniki stworzono systemy
sterujace robotem dla podstawowych typow realizowanych zadan, tj.: omijanie
przeszkod, podazanie do celu, podazanie za przeszkoda, wychodzenie z labiryntu
[1]. Systemy sterowania testowano na symulatorze robota Khepera (rozszerzonym
przez autoréw o mechanizm interpretowania zbioréw przyblizonych), jak i na
rzeczywistym robocie Khepera. Otrzymane wyniki pokazuja, ze zastosowane
techniki sterowania sa poréwnywalne i mogg by¢ stosowane zamiennie, z tg
roznica, ze dla kazdej z nich punkt startowy i metodologia postgpowania sg inne.
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