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1. Bevezetés

Tegylk fel, hogy valahol valamilyen katasztréfa tortént, mondjuk egy féldrengés kovetkeztében megsériilt egy
haz, vagy egész varosrész, ipari |étesitmény esetleg egy atomer6md. Ha fontos ezeknek a terileteknek az
atjarhatosaga (pl. stratégiai Utvonal, utanpdtlds szdllitas), akkor a megvaltozott terepviszonyok kozott Uj
utvonalat kell keresni.

Ezt a feladatot robotokkal célszerli megvaldsitani, mert igy nem kockaztatunk emberéletet. A cél az volt,

hogy gyorsan rovid utvonalat taldljunk, ami a katasztréfa sujtotta terlleten atvezet. A mi megoldasi 6tletlink
arra épul, hogy tobb robot hatékonyabban oldja meg ezt a problémat. A teszteléshez készitettiink egy modellt,
ahol a terepet labirintus formajaban abrazoltuk. A robotok egymas kdzott bluetooth-szal kommunikalnak.

2. Probléma megoldasanak menete
2.1. Alabirintus

A labirintus derékszog(, egyforma falapokbdl lett épitve egy bejarattal és egy kijarattal, ami az 1. dbra kdzépsd
képén jol lathatd. .Az elrendezése tetsz6legesen varialhatd, a labirintuscellak kozepén egy fekete vonal segiti a
robot kozlekedését. Ez a modell elsé megkdzelitése a valdsdgos helyzetnek.

2.2. A robotok

Harom robot (egy master, két slave) kommunikal egymassal. A két slave robot felépitése (1. dbra, baloldali
fotd) megegyezik: kisméretliek, mozgékonyak, harom ultrahangos tavolsagérzékelGvel és egy fényérzékelGvel
tajékozddnak.

A masternek (1. dbra, jobboldali fotd) nincs sziiksége tavolsagérzékel6re, mert a slave-ek altal kildott
informacidk alapjan hatarozza meg sajat utvonalat.

1. abra. A slave robot, a labirintus és a master robot

2.3. A stratégia

A két slave robot egymas utan elindul a labirintusban, minden labirintusegységben megallnak, informaciot
gyljtenek kornyezetiikrdl, ezt tovabbitjak a masternek. A master robot tarolja, kiértékeli, nyilvantartja a bejart
pozicidkat és a feldolgozott adatok alapjan felvaltva tovabbhaladasi utasitast kiild a két slave robotnak. Az egyik
robot esetén a jobb oldalt, a masiknal a bal oldalt részesiti el6nyben. Miutan mindkét slave robot kijut a
labirintusbdl, a master kivalasztja a rovidebb Utvonalat, és ezt kbvetve, de az esetleges zsakutcakat kihagyva,
athalad a labirintuson.

Tobbféle optimalizélasa létezik a problémanak: a legrévidebb uton, vagy a lehet6 leghamarabb atjutni a
labirintuson.



2.4. Az algoritmus

A labirintus egységeket koordinata parokkal (x;y) azonositjuk. Ezek értéke segit meghatdrozni az aktudlis
poziciét és a labirintus végét.

A slave robot minden labirintusegységben megvizsgalja az adott pozicidbdl a tovabbhaladasi lehet&ségeket.
Az utat l-essel, a falat pedig 0-val jelzi. Ezt a kddharmast kildi a masternek, mely valaszként egy karaktert
(b,e,j,h) kiild. A slave robot ennek megfelelGen balra, elére, vagy jobbra megy. A h egy zsdkutcat jeldl, ilyenkor a
slave megfordul, és el6re megy. Lényegében ez ismétlédik, amig a slave ki nem jut a labirintusbdl.

A master kivalasztja az optimalizalt utvonalat, majd a kovetkez6 zsdkutcakezelést alkalmazza: minden
poziciét megvizsgal, hogy szerepel-e még egyszer a tervezett Utvonalban. Ha szerepel, akkor a pozicidé utolsé
el6forduldsara ugrik.

2.5. Adatszerkezet

Az adatok taroldsahoz két kétdimenzids tdmbot hasznaltunk. Egyikben a jobbra tarté slave, a masikban a balra
tarté slave robot altal kiildott, valamint a master robot altal feldolgozott informacidk taldlhatok, ahogyan ez az
1. szamu tdblazatban lathato.

X Y Falak Mozgas
1 1 000 J
1 2 101 E
1 3 110 B
2 3 111 H

1. tablazat. Koordinatak és utasitasok

2.6. A programozas

A programokat RobotC nyelvben fejlesztettiik. Osszesen két program sziikséges, az egyik a masteren fut, a
masik a slave roboton (mindkettén ugyanaz a programkaéd).

2.7. Problémak

Kezdetben NXTG-ben programoztunk, de végil ,zsakutcaba” jutott fejlesztésiink, mert a file-ban eltarolt
adatokat koriilményesen tudtuk kezelni. Ekkor dontéttiik el, hogy RobotC-ben irjuk meg a programot.

Ebben a fejleszté kornyezetben a bluetooth kommunikdcidt ketté robot kozott is nehéz volt
Osszeegyeztetni, a harmadik robot pedig mar igazi kihivast jelentett.

A kilsé korulmények (megvilagitds, ragasztott palyaelemek, surlddas) nehezitették az algoritmus
tesztelését. Végiil ezt is sikeriilt megoldanunk.

3. Elért eredmények

A labirintus-bejarasi feladatok masfél-két éve keriiltek a latéteriinkbe, ez id6 alatt tobbféle szempontbdl
megkozelitettik a problémat:

e Megismerkedtiink tisztan elméleti bejarasi stratégiakkal (rekurziv, és nem rekurziv megoldasok).
Foglalkoztunk teljes labirintus bejarassal, és a bejarathoz visszajuté a robot algoritmusaval.
A gyakorlatban toérténd teszteléshez mindig robotokat hasznaltunk.
Tobbféle méret( labirintusban, tobb robotkonstrukciéval valdsitottuk meg a fenti algoritmusokat.

Az ilyen képességli robotok, a katasztrofahelyzetekben alkalmazott un. menekité robotok, amelyek
vészhelyzetben emberi életet, és egyéb értéket menthetnek, szerepet kaphatnak a szennyezett teriletek
mentesitésében is.

Az altalunk megirt algoritmust tovabbfejlesztve egy olyan menekit6 csapatot lehetne létrehozni, mely
hatékonyan és gyorsan mi(ikodik. Kettd, vagy akadr tobb robot feltérképezi a teriiletet, megtaldlja a
legoptimalisabb Utvonalat, majd egy tovabbi robot ezen az Utvonalon egyszerlien végighalad, és megteszi a
szlikséges intézkedéseket. Ez Iényegesen gyorsabb és biztonsagosabb, mint ha minden emberekre lenne bizva.



