L.aboratorium 3

Sterowanie wirtualnym robotem

Cel

Celem ¢wiczenia jest praktycznie wykorzystanie idei maszyny stanowej w programowaniu wirtualnego
robota mobilnego o czterech binarnych sensorach przeszkdd.

Zadanie 1
Uruchom przeglagdarke internetowg. Otwdrz strone znajdujgcg sie pod adresem
https://www.cs.hmc.edu/picobot/ i zapoznaj sie z robotem Picobot.

Format polecen:
St CNCECWCs -> @ Sti

Gdzie:

e S;—stan w biezgcym kroku

e Cn,Cg, Cw,Cs—wartosci sensoréw w kolejnosci: géra, prawo, lewo, dot
e a3 -—akcja do wykonania

e Sup—stan w kolejnym kroku

Ponizsza instrukcja wykona sie tylko gdy robot znajduje sie w stanie 0 oraz gérny (pdtnocny) sensor nie
wykrywa przeszkody. Stan reszty sensordw jest nieistotny. Efektem bedzie przesuniecie robota do gory
i ustawienie stanu w kolejnym kroku na I:

Ox***>N1
Dozwolone wartosci sensorow:
Cn Ce Cw Cs

PRZESZKODA N E W

PUSTE POLE X X X X

NIEISTOTNE * * * *
Dozwolone akcje:

Akcja Opis

Przesun robota do gory (na pétnoc)
Przesun robota w prawo (na wschdd)
Przesun robota w lewo (na zachdd)
Przesun robota w dét (na potudnie)

M Sm =

Pozostaw robota w aktualnej pozycji


https://www.cs.hmc.edu/picobot/
https://www.cs.hmc.edu/picobot/

Zadanie 2

Rozwaz ponizszy diagram:

X***

N*** ***S
C a:N \D
_ A=N
a—X ***X

a=S

Jest to graf skierowany (poniewaz krawedzie pomiedzy wierzchotkami sg jednokierunkowe).
Wierzchotki oznaczajg stany. Krawedzie wskazujg mozliwosci przejs¢ pomiedzy stanami. Symbol ponad
krawedzig oznacza wartosci sensorow Picobota. Symbol pod krawedzig oznacza efekt przejscia.

Krawedzie nalezy interpretowaé w nastepujgcy sposdb: gdy Picobot znajduje sie w stanie
0, a sensor gorny nie wykrywa przeszkody (X***), nalezy wykona¢ akcje ,,N” (czyli przesungc¢ robota
w gore) i przejsé do stanu 1.

Graf ten nazywamy diagramem standw, a model zachowania sie systemu nazywamy
deterministycznym automatem skoriczonym.

Przeksztaté powyzszy graf w kod sterowania Picobotem. Sprawdz co robi.

Zadanie 3

Zaprojektuj deterministyczny automat skonczony stuzacy do rozwigzania pierwszej mapy. Mape
uznajemy za rozwigzang, gdy Picobot przynajmniej raz odwiedzi kazde pole. Odwiedzone pole zmienia
kolor na szary.

Zastosuj nastepujacy algorytm:

Krok 1. IdZ maksymalnie w prawo
Krok 2. IdZ maksymalnie do goéry
Krok 3. IdZ maksymalnie w lewo

Krok 4. IdZ jedno pole do dotu
Krok 5. IdZ maksymalnie w prawo
Krok 6. IdZ jedno pole do dotu
Krok 7. Wré¢ do kroku 3



Zadanie 4

Zaproponuj rozwigzanie drugiej mapy. Narysuj diagram
stanéw. Zaprogramuj Picobota.

Czy zaproponowany kod pozwolitby rozwigzaé dowolny
labirynt?




