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��5��� �� �	�����"�� �	��6���� 	��6 &��� 	�7	��	" �&/	&��	8����� ����	6���9	8��0
"a�����'(	 "	 " �&/	 �:�����'(;	 %�����'���	 �������"�� �	 ��6��*"	 ��6 &��'(	 "	 "ielu
dzie�� ��'(	"���5�#7	' 75-�5�	�������&�� �	�����	 '(	��" 5�'# ;	%�����"�"�� 	��5��0
� e� �� 	 �" 7����� 	 ��	 �����"�� ��	 �/'(��	 ��� '(	 ��6��*"	 #���	"����'��� �	 ���#�����  
"	 ������	���'��� /;	 %����-����	 ��6��*"	8��'/#7'�'(	"	 ������	 :����" ��/	��57	 6�<
��";	��6���	����#�����	=!>?	@	�������	
�
����	
��A$	��*��	'����	'�B:' �#	���#�/#7	�������0
"�� �	 "	 8�����'�	 8������-�"�#	 ��	 �6�-/5 	 �����8���/	 "�"�7������-���"�5�	 ����	 �����0
�*"	�agazy��"�'(;	�'(	�� �-�� �	 	�����"�� �	'�B���	#���	"-7'����	"	����8/������"���
������	����7���� �	8�o�/�'#7;	C�6���	��	8��/���#7	� B	8�	��8��5����"���'(	���#����� �'(
 	�7	"�8���,���	"	/�-���	'�/#� ��"�	��8�"� �#7'�	6��8 �'���	���5�"�� �	��	��8������
8��e������$	 8�&�5�#7'�	 ��#'�B:' �#	 ��	 ��������� /	 ��6���	  	 8�������� /	 ��8�" ��� �5�
��5��-/	 ��	 �����B��e5�	 ������/	 �����"�� �;	 C�6���	 ��6 &��	 �/��7	 6�<	 "�8���,���
"	�������	������*"	8��"�&�#7'�'(	��	"�8*-�� �-�#7'�	�	���'��� ��	��6���;	%�����"�"�
/�-���	��n����'���	��6��*"	�6�#�/#7	'�/#� � 	&�����"�$	/&����D" B��"�	����	�������	" 0
��#��;	C*,��	������/�'#�	��6��*"	��6 &��'(	�7	��8�������"���	� B���	 ���� 	"	[21, 22,
36, 38, 40].

Sterowanie rob����	#���	��,& "�	"����$	5��	��6��	#���	��� ����"���	"	�"� �	��o'��0
� /$	'��& 	5��	������	�����"�� �	 ��6���	8�� ���	  ������'#�	�	8�-�,�� /	8������*�	"o�*-
� �5�	����	6 �,7'��	8�-�,�� /	 	�� ����'# 	 ��6���;	������ '���	����� ��	"�����"a���
8����	 ���/-	 ��" 5�'�#��	 /�-��/	 �����"�� �	 ��6����	 ��6 &���	 #���	 5�����"a� �	 ��8�
8��������� 	��6�'��#;	!��/�'#�	����	��	� �#�'�	��"��	"����$	5��	������	����/#7'�	���8o�/0
#�	��87	���'��� �	��6���	8���5���"��7	"'��:� �#;	��&��7	��� '(	������*"	#���	��,& "�:<
���8��"�� �	 ������5  	 �����"�� �	 ��	 "��/��*"	 ���'��" ���'($	 ��*��	 ��57	 ��a'�7'�	 � B
�*,� <	 ��	"'��:� �#	"'������'(	����'(;	E���& ��'#�	 ��6���	��,�	6�<	 ����:&���	"	/�-�0
�� �	 6��"�5&B����	 =FA$	 �8;	 8�� ���'��� �$	 �5��� '����5�	 �6����/	 &/6	 �/,�5�	 �e5 ��/$
&/6	"	/�-��� �	"�5&B����	=+A$	5�� �	���/�&��	8�-�,�� �	��6���	#���	����:&���	"�5&B���
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����t� �#	�����#	&���& ��'# $	�8;	"����'����#	"	8���6 �5/	8�8����� �#	 ����'# 	/�-��/	����/0
#7'�5�	 ��6����;

Lokali��'#�	��6���	��,�	6�<	������"���	��	8���'7H

@ ������	8�� ��*"	��������'���'(	=+A$
@ �����	"��������/#7'�'(	>%!	=����������	�	��	���������A	=FA$
@ �����	" ��#��'(	=F$	+A$
@ �����	8��6�6 & ���'���'(	=F$	+A$
@ �����	6��/#7'�'(	��	����'(	�	�����*"	=+A$
@ �����	"��������/#7'�'(	��&� ����	&�����"�	=+A;

4�	8�����" �	 ��5��-*"	�	 '�/#� �*"	/� ���'����'(	��	 ��6�' �	 #���	 5�����"���	 &/6
���/�& ��"���	��8�	 8��������� 	 ��6�'��#;	+ �&�	 ������*"	�����/#�	 #����'��:� �	 &���&i-
��'# 	 ��6���	����	 �"����	��8B;	!7	���	����:&���	� ����	!E��	=�	�������������
��	���
�	�����
�����	��A	[24].

���#���:<	8���'# 	 ��6���	  	"��#����5�	8�-�,�� �	8������*�	8��"�&�	��	�����"�� �
��6����	"��-/,	����:&���#	���#�����  	�/'(/	��6���	��8&���"���#	��	�����' �	��	��-�,��e-
5�	'�&/;	+ �&�	�&5�����*"	�����"�� �	��6���� 	�8 ���	� B	��	��8 �	���'��� �	���/�& �o"�0
��#	��	6 �,7'�	[12, 27, 34, 36];	%��"�&�	��	��	���& ��'#B	"	�8��*6	' 75-�	�&5���tmów stero-
wania robotem. W takiej sytuacji pojawien �	 � B	 8���������	 ��	 ��8&���"���#	 ���#�����  
8�"��/#�	 ��� �'���:<	 5�����"�� �	 ��"�#	 ���#�����  	 ��	 '�&/	 @	 #�:& 	 #���	 ��	 ��,liwe –
w zmienionej konfiguracji przeszkód. Obecnie stosowane algorytmy sterowania ro6����
��6 &���	/"�5&B�� �#7	�� ����:<	:����" ���	��6���$	�&�	�����/#7	8���������$	��ó��	8�#�0
" �#7	� B	��	���#�����  	��6���	&/6	�����#7	�	� �#	/�/� B��	���	����	#��	"������ �	8o�����-�
[14, 28, 29].

W niniejszym	�����/&�	������ �	8�������" ���	�8��*6	�����"�� �	��6����	��6 &���
��� $	6�	6�-�	��,& "�	����"��"�� �	��6����	"	���'��� /	�/'(���'(	8��eszkód.

+	���/�'# 	8�#�" �� �	� B	��	��8&���"���#	:' �,'�	��6���	��"�5�$	�/'(���5�	�6 �k-
tu, dotychczas stosowana strate5 �	 �����"�� �	 ��6����	��6 &���	"��/���-�	 8���/� "�0
� �	��"�#	 ���#�����  	�� #�#7'�#	��"7	8��e�����B;	+	��&�,��:' 	��	���8� �	����8& ��"�0
� �	�����	 	'���/	5�����"�� �	��"�#	���#�����  	��5-�	�� ��� �<	8�����6�	��������� �	��6�0
��;	+	���/�'# 	�/'(/	8���������	��,�	� B	�����<$	,�	��&�5-�:<	��	��6���	��	8��e������	#���
��	��&�	�/,�$	,�	��6��	8��/���#7'	� B	�	����:&��7	���6��:' 7	� �	���� 	��	8��������B$	��*��
�o���� �	/�/� B��	=��#��� �	@	#�:& 	��	6B�� �	8�#���	&/6	 ���	��6��A;	+	��� �#	���/�'# 	� �	��
8�����6�	"����'��� �	��"�#	���#�����  	��6���;	%�#�" �� �	� B	#�����	�/'(���#	8���������
�/� 	�����<	/"�5&B�� ���	"	������ ��"����	�&5����� �	�����"�� �	��6����;	�8��'o"�0
� �	 ��"�5�	 �&5�����/	 �����"�� �	 ��6����	 " 7,�	 � B	 �	 �����'#7	 �/'(/	 8������*�	 "	 ��o-
czeniu robota. Podstawowym zagadnieniem jest kwestia wykrywania ruchu przeszkód.
Demonceaux i Kachi [18] przedstawili zagadnienie detekcji ruchu obiektów przy korzysta-
� /	�	�6���/	8��������5�	��&��	�	#����#	������;	�/�����	���& ��"�& 	���/�'#�	"���B8/#7'�
"	�/'(/	���5�wym i przedstawili sposób detekcji ruchu przeszkód, praktycznie samocho-
�*"	8��/���#7'�'(	 � B	8����	� ���"����	8�#�����;	+ �&�	8/6& ��'# 	 8�:" B'���'(	8�o-
cesowi identyfikacji ruchomych przeszkód dotyczy sytuacji spotykanych w ruchu drogo-
wym. [9, 14, 19, 41]. Foggia [13]	 ��8�������"�-	 "��B8��	 "�� � 	 ���/&�'# 	 ����'�7'�'(
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�8��'�"�� �	�� �-�#7'�5�	"	'��� �	 ���'��wistym systemu rozpoznawania przeszkód i ru-
chomych obiektów (MOOD – Moving Object and Obstacle Detection). Podobne zagad-
nienie przedstawili Overett i Austin [17];	 !����"�� �	 ��6��*"	��6 &��'(	 /"�5&B�� �#7'�
�y5��-�	�	���'��#7'�'(	��6���	8���������'(	8��������	�	�*,��'(	D�*��-$	��� '(	#��	������
&�����"�$	������	�����$	'�/#� � 	/&����D" B��"�	6�-�	�������	" �&/	8ublikacji [4, 6, 11,
26, 30, 32, 33].
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%�8/&����	"	������/�'#�'(	 ��6��*"	��6 &��'(	 �7	'�/#� � 	/&����D" B��"�	 =������A;
4�j'�B:' �#	��6��	��6 &��	#���	"�8���,���	"	���8*-	" �&/	@	� &�/����/	@	'�/#� �*"	���0
� ��z'����'(	"��*-	��6���;	+��7	'�/#� �*"	/&����D" B��"�'(	#���	������ 	�7�	�� �-�� �
����	 8������:<	 ��	 ���-*'�� �	  	  ���������'#�	 ��6 ��'(	 ��5��-*"	 [4, 8, 16]. Popularnym
ob������	 �������"�� �	 '�/#� �*"	 /&����D" B��"�'(	 #���	 �����y��'#�$	 5�� �	 '����	 '�B0
:' �#	�7	"���������"���	#���	'�/#� � 	/-��" �#7'�	8����"�� �;

4 �"7�8& " �	��#8�8/&��� �#szymi systemami czujnikowymi w zastosowaniu do robo-
�*"	��6 &��'(	�7	��&� ����	&�����"�;	C���*,� �	� B	����	8�����"�"�	��8�	��&� ����	&��e-
rowych [9, 14];	 +	 8 ��"����	 �	 � '(	 ��&�5-�:<	 ��	 8���������	 �6& '��	 � B	 ��	 8�����" �
8�� ��/	 '���/	 8�� B���	 "��-�� ��	  �8/&�/	 �	 '(" &7	 8�"���/	 " 7�� 	 ��6 ��#;	 ������
�� a-�� �	 ��/5 �5�	 �	 ��8*"	 ��&� ����	 8�&�5�	 ��	 �6& '��� /	 ��&�5-�:' 	 ��	 8���������	 ��
8�d���" �	8�� ��/	�*,� '�	����	8�� B���	" 7��7	"���-��7	�	8�"��'�#7'7;	+	����' �	��0
8 �	 ��&� ����	 &�����"�'($	 8�� ��	 ��&�5-o:' 	 8�&�5�	 ��	���/&�'# 	 �� ��"���#	" 7�� 	 ��0
5��-��	������"��;	� ������	��&�5-�:<	#���	8��8��'#���&��	��	�*,� '�	'�B����& "�:' 	��0
5��-/	����"���5�	 	��6 �����5�;

I�&� ����	 &�����"�	�����" 7	6��B	��	 �*,��'(	������/�'# 	 ������*"	 &�����"�'($	 �a-
�*"��	�� �-�#7'�'(	"	8-���'��D� �$	#��	 	������*"	�I	[3, 25, 33, 39]. Zbudowany w Insty-
tuc �	�6��6 ����	 	��'(��&�5  	F/��"�	������	%�& ��'(� � 	)*��� �#	��6��	#���	"y8���,�0
��	"	������	8-��� 	!�J�	E!���	����	"	�8������"��7	���5 ��&�7	������/�'#B	����era prze-
strzennego zbudowanego w oparciu o dalmierz AccuRange 4000 [1];	+ B'�#	 ��'�e5*-*"
����'�7'�'(	�������"���'(	"	��6�' �	������*"	�����'# 	8������*�	=���'��� �A	#���	8����0
���" ���'(	"	[15, 28].
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Sterowanie robotów mobiln�'(	"	������ '���	���8� /	��&�,�	��	 '(	��,& "�:' 	��0
��w��"�'(;	�	��5�	8/���/	" ���� �	�*,��	������/�'#�	��6��*"	��6 &��'(	��,��	8��� e-
& <	 ��	 ��6���	 �	 " B��� 	 � �(�&���� '���� 	  	 (�&���� '���� ;	 ��,& "�:' 	 ����"��"�
8 ��w���'(	 �	 � '(	 ��,��	 8��*"��<	 ��	 ������/�'# 	 ����'(��/$	 ��*��5�	 � � ��&��	 8��0
� �9	���B�/	��	���9'���7	"����:<;	C�6���	�	��/5 �#	5�/8�	��#7	���'�� �	" B����	��,& 0
"�:' 	�a��"��"�� �$	'�B���	��#7	� ���&�,� �	��8B�����	��-�$	'�	/��,& " �	  �	��	8���0
�-��	�6��'a� �	� B	"	� �#�'/	&/6	#���B	6�� ��	 	 nne skomplikowane manewry. Innym za-
gadnie� ��	 �" 7�����	 �	 ������/�'#7	 ��6���	 ��6 &��5�	 #���	 ��,& "�:<	 8�����"�� �
8������*�$	 ��	 8����-��	 8��/���� �	 � B	 8�	 �'(���'(	 &/6	 8���#�,�,�� �	 8����	 &�,7'�	 8���0
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������;	 %�dstawy teoretyczne zagadnienia planowania traje����  	 ��6��*"	 ��6 &��'(	 ��0
���-�	�8 ����	"	�onografii [17] oraz w wielu publikacjach, m.in. w [2, 31, 37, 41].

W pracach [5, 6, 7, 31]	 	 ���'(	��8��8���"���	� B���	 ���� 	8��� �-	8��'��/�	8&�0
��"�� �	���#�����  	��	����	8�� ���;	3���	��	�" 7����	�	���6��:' 7	8���8��"������'(	�6& 0
'��9	8����	8���'��5*&��	���/-�;	J���	#����5�	'��&/	�6& '��9	"���� 	� &��	��	� &�u�� �0
� B' /	���/��$	�	"	8���8���/	��6��*"	�	" B��� 	� �(�&���� '���� 	��"��	" �&����t� �
�-/,�#;	 +	 8��'�	 [31]	 "	 '�&/	 ���*'�� �	 '���/	 �6& '��9	 " B��	 � �(�&���� '���	 ��6���	 �7
8�� #���	 "	 8��'�� �	 8&���"�� �	 :' �,� ;	 I�8 ���	 ��/5 	 8�� ��	 @	 nawigator /"�5&B�� �
��,& "�:' 	 ����"��"�	 ��6���;	 +��������/#�	 ��	 ������	 &���&��5�	 8&���"�� �	 �����$
�� B� 	'���/	#�5�	'zas pracy jest krótki.

�����	  	 ����'('���	 �����"���	 ������	 8&��/#7'�	 ���#����� B	 �/'(/$	 "���������"���
8����	5��������	:' �,� 	��,��	������ '��	8��� �& <	��	�" �	����5�� �	[17]:

�A ������	8�����/� "�� �	5���/$
�A ������	 8����'#�&��;

������	8�����/� "�� �	5���/	 	� ���*��	�	�����	8����'#�&��'(	�7	������� 	5&�6�l��0
� $	 '��& 	 6 ��7	 8��	 /"�5B	 '�-7	 8��������9	 ��6�'�7$	 ����� ���	 8�����"�"�	 "���#�	 �����
8����'#�&��'(	�7	������� 	&���&��� $	���;	/"�5&B�� �#7	��&��	8���������	"	6��8�:���� �
���'��� /	��6���;	%�����"�"7	'�'(7	����*,� �#7'7	������	8�����/� "�� �	5���/	 #���	�8o-
�*6	�"����� �	5���/;	+��*,� ���	�/	������	�	5�/8�	��8�	��*5$	8��� �-/	8��������� 	��n-
figuracyjnej oraz metody probabilistyczne.

4�#'�B:' �#	 �8�������	������	8���6& ,���5�	8��� �-/	8��������� 	 ���� 5/��'�#��#	 ��
������	8��� �-/	 �*"��� ����5�	  	8��� �-/	��	8�'�"*���	����"�	=���
����A;	%���	���o-
�� �	8��� �-/	��	8�'�"*���	����"�	'�-7	8��������9	��6�'�7	=�"��&�	�"������"7A	�� �& 	� B
��	'�����	�"������"�	���*�� ;	!8��"���	 � B	����B8� �	��,�7	�	� '($	 '��	 #���	8/���$	 '�-�
��#B��	8����	8���������	'��	 ��,	� ������	 =��" ���	8���������	  	� �#�'�	"�&��A;	+	8��y-
8���/	 ���*���	� ������'(	 8���" �	 � B	 8��� �-$	"	 8������-�'(	 8���8����'(	 ��8������#�
� B	5�;	%��� �-�	��	�����/#�	� B	�"��&�	��	G	&/6	K	8�� ��/$	�"���7'	����"�$	��*��5�	��,��
" ���'(�-��	 #���	 " ���'(�-� ��	 8�����/� "���5�	 5���/;	 I� B� 	 ���6� �	 8��'��/���
���e:&�� �	 '��	 �" �	 ���*�� 	 �7� ��/#7	 ��	 ��67	 ��,��	 8����8 ����<	 8��'��	 8&���"�� �
:' �,� 	[28].

Graf /�"������	 #���7	 �	 8�"�,�#	 �8 ����'(	 �����	 #���	 ����B8� �	 8�����/� "���
"	 'e&/	 ���&�� �� �	 8�-7'��� �	 =��#'�B:' �#	 ��#��*����5�A	 8�� B���	 " ���'(�-��� 	 �����/
 	 '�&/;	%�����"�"7	 #���	 �/	������	��$	 &�'�	 �����"���	 #���	 #���'��	������	����� �	���	 ����
�&5�����	Dijkstry.

����	�8��*6	8&���"�� �	 :' �,� 	�&�	 ��6���	� �	8�� ���#7'�5�	" B�*"	� �(�&���� 'z-
��'(	 �����-	 8�������" ���	 "	 [39];	 ����:&���	 �����-�	 ���	 �"�	 8/����	 "	 �6��� �	 ��6���
 	�����-�	/�"������	�����7	8��8�5�'# 	�:� �� erunkow�#	�"�	8�&�	8����'#�&��	���6��	�&�
��,��5�	8/���/;	��"������	5���$	"	��*���	���"B�� �� 	6�-�	 #��������"�	8���� ���'�e-
� �	��'(	8/���*"$	��� �$	,�	 '(	��&�5-�:<	6�-�	���-�;	>���	8�����/� "���	�����7	��	�	���z-
���	(�/�����'����	6B�7'��	���6 ��'#7	"����:' 	8�&� potencjalnego dla obydwu punktów.

Bardzo obszerna analiza i porównanie metod planowania trajektorii robotów mobil-
��'(	 �����-�	 8�������" ���	"	 [28]$	 5�� �	 �*"� �,	 ��8��8���"���	 �&���� ��'#B	 �8 ��"a-
nych metod.
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+	�����/&�	�����-�	��*" ���	"�� � 	6���9	���	�����"�� ��	��6����	��6 l���	8���
"���������� /	������	8&���"�� �	���#�����  	8�&�5�#7'�#	��	8�����/� "�� /	5���/	�����7
��	�	���y� ��"�� ��	�����/	/"�5&B�� �#7'��	8�-�,�� �	8������*�	 	�����B���	������5 �
�����"�� �	 ��6����;
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Opracowane teoretycznie i sprawdzone podczas symulacji komputerowych algorytmy
ste��"�� �	 ��6����	 6�-�	 "���� ��"���	 ��:" ��'��&� �	 ��	 ��*#��-�"��	 ��6�' �	 ��6 &0
���;	C�6��	 ���	 �����-	 �6/��"���	"	 ������/' �	�6��6 ����	  	�F�	%�& ��'(� � 	)*��� �#;
����dniczym ele������	������/�'�#���	��6���	 #���	 ����	�	"�� ���'(	�$�M�$K	�	"���0
����	�	&��� '(	8��� & 	�&/� � �"�'(;	��&��	�"�	��-�	��6���	� �	�7	��8B�����	 	�6��'�#7	� B
�"o6��� �	 "��*-	 �� 	 8�����8��-�#	 ��	 �� 	 ��6���;	 3����	 ��-�	 8����� �	 �-/,�	 ���*"��	 ��
��8B�/	��6���	#��	 	��8�"� �	#�5�	�����"���;	��'(�� ��	��8B�/	��6���	#���	�8����	�	� &� �
���u������"�	 8�7�/	 ���-�5�	 %���	 ��0�K	 �	 8����-��� 7	 :& ����"7	 �	 8���-�,�� /	 �H��$
�	�6�*�	��-�	��8B��"�5�	"��*-	�� 	8 ���"�#	#���	��8B�����	�*"� �,	� &� � ��	8�7�/	���-�0
5�	 %���	 KK0�2	 8�8����	 8����-��� 7	 :& ����"7	 �	 8���-�,�� /	 �H2�;	 ������/�'#�	 ��6���
 	�a�����"���5�	���8/����"�5�	/�-��/	�����"�� �	�����-�	������#	8�������" ���	� B���
 nnymi w publikacjach [15, 28].
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I���'('���	8��"������	6���� �	"	������ �	��" 5�'# 	 ��6��*"	��6 &��'(	8��"�& -�
��	 �8��'�"�� �	  	 �"���� ��"�� �	 ��:" ��'��&��	 ������/	 ��" 5�'# 	 ��6���	 ��6 &��5�
�	" Bzami nieh�&���� '���� 	=
����	��A	"	��"�&� �	����8& ��"����	:����" ��/;	C�6��
8��u���	� B	�/����� '�� �	���#�/#7'	���5B	"	���'��� /	8������*�	��	8�����" �	��8�	��0
8 ����#	 "	 8�� B' 	 ���8/����	 ����/#7'�5�	 ��6����;	 ��8�	 ��	 #���	 ��8 ��"���	 "	 ������ �
"	 8����' 	 ������	 �	 ���� ����	 ��KM��K	 8/���*";	 ��	 "�5&B�/	 ��	 ���� ���	 ��6���	 ��-�,�0
��$	 ,�	 #����	 8/���	 ������	 ��8�	 ��8�" ���	 �"������" 	 �6����/	 ��6�'��5�	 �	 "�� ���'(
��M��	'�$	8����	'�	���������"�	��8�	8��"�&�	��	��8 ��� �	���'��� �	��6���	�	8�" ���'(0
� 	8����	�2�	�2. Mapa otoc��� �	��6���	��,�	6�<	"�5�����"���	"	������ �	���8/����0
"��$	&/6	6�<	/�"������	"	"�� �/	N�6#�'(�� �O	8����	��6���	����:&���5�	8�� ���'��� �
 	 ���"o���� �	 ��8�	 ���'��� �	 ��	 8�����" �	 8�� ��*"	 ���'��" ���'(	 8���8��"������'(
8����	 ��6���;	��	"�5&B�/	��	 ������	8�� ��/	��&�5-�:' 	��	8������*�	@	 ������	 &�����"�$
��,&i"�	#���	��&��	"����'��� �	8�-�,�� �	8����� �#	:' ���	8���������;	�'��" ���	#���$	,�
"	 ��� �#	 ���/�'# 	 ��8�	 8������*�	 "�������	 ��	 8�����" �	 8�� ��*"	 8���8��"������'(
8�d'���	 #����	/'�7'�#	 ��6���	��,�	"	8�"��'(	 ���5�����'(	 �*,� <	� B	��	��8�	"�5���0
��"a��#	���8/����"�	 	��	���'��" ���5�	���'��� �	��6���	=� �	6B�7	����'����	8�������0
��	 "	 �6�����'(	 � �����B8��'(	 �&�	 ��6���;	 %����-��	 ��8�	 "�5�����"���#	 8��'���	 #����
/'�7'�#	 ��6���	 @	 �	 �����'��� ��	 �6����*"	 � �����B8��'(	 =' ����'(A	 8�������" �	 rysu-
nek 1. Dotych'���	 �8��'�"���	 �&5������	 �����"�� �	 ��6����	 "	 �5��� '�����	 ���8� /
��5-�	/"�5&Bd� <	�� ����:<	:����" ���	��6���;	+	���/�'# 	8�#�" �� �	� B	��	"����'��0
��#	 ���#�����  	 ��6���	��"�#	8���������	����B8�"�-�	��������� �	 ��6���$	 ������	8���/� 0
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"�-	 ��"�#	 :' �,� 	 ��	 '�&/	 �� #�#7'�#	 ��8�����7	 8��������B;	 3�:& 	  ��� �-�	  ���	 ���5�	 ��
'�&/	 �� #�#7'�	 8��������B	 ��6��	 8��/���-	 � B	 �7	 :' �,�7;	 +	 8���' w���	 "�8���/	 ��6��
8������"�-	"	� �#�'/;	+	8�����'�	8�����*#	��6���	��"�-	� �	�-/,�#	� ,	�$2	���/���;	+	��0
�/�'# 	8�#�" e� �	� B	��	��8&���"���#	:' �,'�	�uchomej przeszkody, np. innego robota, po-
jazdu, przecho��7'�#	���6�	��,�	� B	������<$	,�	"	'(" & $	5��	��6��	��#��� �	��	� �#�'�$
5�� �	"y�����	��"7	8��������B	 #/,	 #�#	 ���	� �	6B�� �	  	� �	6B�� �	���	� �-�	"8-�"/	��
�����"�� �	 ��6o���;	 +	 ���/�'# 	 8�#�" �� �	 � B	 8���������	 "	 6��8�:���� �	 �7� ����" �
��6���	8�"i� ��	��	6�<	���	�����"���$	6�	/� ��7<	��& �# $	/"�5&B�� �#7'	#����'��:� �	�/'(
8���������	 	��,& "�:<	#�#	/�/� B' �	� B	�	��8&a��"���#	���#�����  	��6���;	I���'('����"�
��:" ��'��� �	"	8��'�'(	���	�����"�� ��	�o6���� 	��6 &��� 	����	���& ��	����B8��#	& ��0
���/��	����'�7'�#	 ��5�	��5��� �� �	8��"�& -�	��	�8��'�"�� �	������/	�����"�� �	 ��6����
��6 lnym "	 �� �� �#7'��	 � B	 ���'��� /	 �	 /"�5&B�� �� ��	 �/'(/	 8������*�$	 ��#7'��
"8-�"	 ��	 �����e5 B	 �����"�� �	 ��6����;	 �8�a'�"���	 �&5�����$	 6B�7'�	 ������ ��"��7
"���#7	�&5�����/	��	8��"�&�	��	/"�5&B�� �� �	����B8/#7'�'(	8�������*"$	��*��	��#7	��0
�*"��	"8-�"	��	���6��:<	�� �-�� �	�&5�����/$	#��	 	"	8�"���	����e� �	��	"�6*�	���#�����  ;
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System sterowania robotem mobi���
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