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Prehled

Konecne automaty a par dalsich moznosti
aneb

Lepsi koneCny automat v hrsti nezli ROS na strese

MART Friday Bot na soutézi Istrobot 2016+2017
aneb

| za den se da pripravit robot na soutez



Konecny automat

Definice:
A = (Q:Zi5qu'F)

Q ... stavovy prostor

Y ... vstupni abeceda

5:0 XX — Q ... prechodova funkce
qo€Q ... pocatecni stav

F < Q ... koncove stavy



Vyuziti KA

regularni jazyky

prekladace

Zpracovani prirozeneho jazyka
navrh hardware

modelovani biologickych témat

a samozirejmeé takeé rizeni, treba robotu



Par prikladu

Parita




Par prikladu

KOSA




Par prikladu

KOSA spravne




Par prikladu k cemu KA nejsou

Kontrola obecneho palidromu
0"1™

... a obecne cokoli co je vyse, nez regularni

vyrazy:
bezkontextove (=zasobnikovy automat)
kontextové (=linearné ohraniCeny Turinguv stroj)
neomezene (= Turinguv stroj)

(viz Chomskeho hierarchie)



Prace s automaty

Co deéla tento automat?




Ekvivalence automatu

2. Najit ekvivalentni stavy

\

3. Sestrojit podilovy automat 0(/ 10 ‘\}0




Dalsi varianty KA

Nedeterministicky KA
prechodova funkce uruje mnozinu stavu
5:0x(2Eue) - PQ)
Mealyho automat
KA s vystupem
M =(Q,%A\8,0,q)
o A ... vystupni abeceda
o0:Q XX - A ...vystupni funkce

Dvousmerne automaty



v A" AL A 4

Automat na kafe

kava stoji 5 KE($,€,£,Rs...)
pristroj akceptuje mince 1/2/5




Realny priklad

Tchibo Robot Sweeper




DalSi moznosti

Petriho sit
orientovany bipartitni graf s ohodnocenim
skvélé pro popis nezavislych déju se
synchronizacemi

takes left frk
ork 0

Person Bus
waiting arriving

Bus stops

One person Bus

gets on bus waiting

Bus starts

Person Bus
on bus leaving




DalSi moznosti

Grafcet
vychazi z binarnich Petriho siti
vhodné pro asynchronni paralelni zpracovani

Left_ FW Right_FW

0: Left_IR_Black 2: Right_IR_Elack

Left_Stop n Right_stop

1: Left_IR_White 3 Right_IFR_Wwhite




Tchibo robot sweeper

Standby

0: Start button

Clean in left spirals

1: Left bumper = 2: Right bumper j— 20: Cleaning timeout

Reverse
and turn right 3:| Reverse
3: Fixed timeout  ——  4: Fixed timeout

Spiral Cleaning |:4:| Turn left

=+ 5: Random timezout

5 Go straight

6: Cleaning timeout 4 7 Left bumper == & Right bumper = 9: Mode timeout

Reverse 7 Reverse
and turn right and turn left

10: Random timeout = 11: Mode timeout + 12: Random timeout

Wall Following Follow wall

13: wall close 14: wall far — 15: Left bumper 16: Right bumper j— 21: Cleaning timeout

Steer right Steer left Turn left

18: Fixed timeout 19: Fixed timeout 17: Fixed timzout




KA Kk implementaci ridiciho

systemu
Deliberative control

nepotrebuje vstup = sekvencer

Reactive control

KA s jedinym stavem, vstupy reprezentuji udalosti
Obecny system

Rozklad na postupné kroky

Prechodova funkce zahrnuje vsechny typy vstupu i
iInterni rozhodnuti

Lze doplnit o preruseni (prepsanim / zasobnikem)
Slozeny system
KA na ruznych urovnich, vnoreni dle potreby



MART Friday Bot 2016 + 2017

ik s,

Boe-Bot (Arduino Uno)
cerveny vypinac
5x CNY70
radlice

kod ze Ctverylky

zadna odometrie


http://jbe.wz.cz/wiki/commondata/mart/logomart.png

Roboticka Ctverylka

® Motivace
* |strobot / V sklade kecCupu

liepil

Do The Robot Dance !

o https://youtu.be/cF4X08cEaOU https://youtu.be/u25iBRtzEq4

® Zadani
e Souradnice
o C4 vs 4C

» Casovani
o absolutni cas odjezdu z mista

® Vysledek
* https://youtu.be/tg-d3ydBdoo

Al1N

E1T150
B2 T350
3A T450
4C T567
D2 T700



https://youtu.be/cF4X08cEaOU
https://youtu.be/cF4X08cEaOU
https://youtu.be/u25iBRtzEg4
https://youtu.be/u25iBRtzEg4
https://youtu.be/u25iBRtzEg4
https://youtu.be/tg-d3ydBdoo
https://youtu.be/tg-d3ydBdoo
https://youtu.be/tg-d3ydBdoo
https://youtu.be/tg-d3ydBdoo

MART Friday Bot - strategicka
rozhodnuti

a) Jak vyhledavat plechovky?
-- nehledam, jedu
b) Jak je vozit na spravné misto?
-- obCas se vratim na svou domaci Caru
c) Jak je tam dobre odlozit a umistit?
-- couvnout a jet jinam
d) Jak se vyhybat souperi?

#define infinity 28
if(distance > infinity) stop();

e) Jakou zvolit herni strategii?
-- pevna prochazka



MART Friday Bot — potize

@ prokluzujici kola
® moc objemna radlice
@ Jiny dalkomer
@ kolize

@ a detally
* Sroubky
e brnkani
» debouncing
* Lego




MART Friday Bot - ridici
algoritmus

Hlavni faze
ceka na odstartovani
o pritom pripadne prijme novy docasny plan
jezdi
konec
o vypne motory, Ceka na reset



button
soft restart!)

correct direction

sroad
eached

turn left turn right

middle I -““. ING
black RIGHT
INTT

(tumed)




MART Friday Bot 2017

® Detekce = vyhybani se souperi
® IR dalkomer a sonar, zamenne
@ oprava ,drobnych” chyb v kodu
@ lepsi obuti




MART Friday Bot 2016 +2017

Clanky o robotovi zde:
http://robodoupe.cz/2016/istrobot-2016/
http://robodoupe.cz/2017/istrobot-2017/
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