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���	�+ czujniki odle/5�.	����0	�astosowanie tych czujników zostanie przybli2���	�	�������
�
��	������*�0	>
	
�/�*��	���/� zostanie zwrócona na robot mobilny Khepera II, stano-
wi+	�	��-���2����	 ��anowiska laboratoryjnego w Laboratorium Automatyki, Robotyki
i Systemów Fotowoltaicznych Katedry Automatyki AGH.
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��+	���	��	wykorzystaniu zmiennego pola magnetycznego	�	��������		
,����*���.	��
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Czujniki te �
��5��+	w oparciu o 
�������	
�����	-������.	�	������������0	7�����

��.1	����	�dwrotnie proporcjo��*��	��	��*�/5�.	�	��,�
�	��5������ kondensatora. <	���
��
��+
aniu za j���+	��5���,	 -�
�����,	 ��,	powierzch��,	 	
�5��+ czujnika, a za ���/+
�y������+ przeszko�,0	@
������	��	
������+	zastosowanie do wykrywania zarówno mate-
ria5��	-�
e���
+	�	6�	���	�	���*����yków.
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����.1 powietrza.
Ponadto po����	
�*�2� od rodzaju mate���5��	
	�����/�	��������	�+	-�
��
����0	�������+�
	�	��,	� Laboratorium Robotyki w Ka����
�	����������	��
��	�6�-���3AA	����	��-���2���

�	�����	��zmieszczonych do���5�	���/�		
���i���	-��	��+	�	6	�	-�.���	-��	
�rwieni.
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�������	��*�/5�.	����	6	�+		
������	�otykowe. Informacji o prze-
szko�
��	������	
��+	��-����	�	�����	��	8�
�	
��/�	
�����,	��	��,	
	��+	:F;0	��	�
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������+	
������������	/��2	�	��������	6	-�
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�	��
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���	�	��N	����	-�5�2����	��		�*�	B��2�*�		���		�*
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�) P����!�
	����	*�����	Q-

.�����	���	��
��	���'		&	�	�������'	���'���(	�����&�	��	���teczne poszukiwanie
trajektorii w obszarze z przeszkodami.	/����	�	������	����lnym za podejmowanie decy-
zji (rys. 3) jest w tym przypadku regulator rozmyty.
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W Katedrze Automatyki w ramach pracy magis��
��
��	-0.	�
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������	�
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�����	�	�����	�����
���
	���
��/�
������
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���������
	��	�����	
�����!

1��
owanie ��������	�
�	�����
�	�	oparciu o regulator rozmyty. Jed���#�	 �
����	���� 
���jni���	 �������	 �
�	 �
��y���
�������	 ��	 ��������������	 ��
���a�
�	 �
� robota. Przy
doje#�#��
�	��	�
��������	���	�����	�
�����	2���	���
#����	��	�
e��%�	��� ����
�	�
�

�����	�
�	�u��
��	����
��#�0!	3����
���	�
��	����#�#��
�	��	�
��������	���	
����
	����(

�
�	����u�����	���	�
��	�����
���	������� !	,������	�
��	#�	��	�����
����	4�����ono-
wania algorytmów steruj���� 	���
�����	����	�����	�
�
������	
����	����� 	�	�����e�
��
���
��	�
�	����	�	����
�	�����
�������	����	����	�
����	���jników.
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���-*�����������	-��	�����	���������	����+	��,	�5+	
�	�	�����	��	�y����
	��	�����	-�
��
����0	6���������,	
	/���	����.*��+	�*�	���
����nego obszaru robocze/�
��
���	��,	/*�
�*�+0	4�2�*�	���������	���	
����	��
���	�*�/�	
�������	���	
��	�o���	
��
����	 ����/������	 -��������	6	 ��8����	��	�	 	
����	 �
�	
�������0	<�
��	
��+	�	 �����
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�-����	����������,	���*���	��
���	��,	*���*�+0	D�	�������	C	-�
����������	�	6����	�*�

/������	�	 -�
�5+	
�*���	 ��������
�0	<	�����	��	�����	 ��	6	-�	 /*�
�*���	
�-*a�������
�����������	 
���N	
�5
�	 ��,	 ���-����
������	���	
��	 ��/��	 ��	�
����	 B�
�0	�e���2��
.	��2��9	-�
�5+	
�	��	*���*��	-*��������0	1�2*���	����	������2	�����/������	.	��2��	���
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����	�	��������	B	6�1
�	����

���*���9 ryzyko kolizji. Dla robotów mobil��	6	�-�����
�	��,	-��,	��	*�/�	znego czujni-
ka (logical sensor) [6]. Ozna	
�	���	
��-�5	8�
�	
��/� czujnika pobieraj+cego informacje
o otoczeniu wraz z zaimplementowanymi procedurami przetwarzania tych in8����	��	���
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	��������		�	����esach decyzyjnych	�	��		�
���!�
�	�����$��	
	
	�������	��e-
potrzebnymi obliczeniami.
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Jednym z ciekawszych stanowisk w Laboratorium Automatyki, Robotyki i Systemów
Fo����*���	
��	6	9������	4���������	45:	����	
��-�5	��
���	��
�*��/�	96�-���3AA	-�5+�

	
���/�	��
*��	
	���-������	7@0	9�
�*	 ���	
�-�����	��������	�,	
	���-������	-o-
przez port szeregowy oraz doprowadza zasilanie do robota. <����
�����+		 ������	
��+

-�
�
	-����	����	��
���	
�
*�����,�	-��/����	������+	�	��	6��	��
���	����
�	��,	�3.�����

�����	1��*�
0	Stano�����	�5�2�	��	���*�
a	��	-�����	6	1�i	
�N	
	-�
�������	„Podstawy
robotyki”, podczas których studenci implemen���+ podstawowe algorytmy sterowania ro-
botem. Robot wykorzysty����	����	������2	-�
�
	�yplomantów, realizuj+cych zaawanso-
wane projekty w ramach prac magisterskich. Prowadzone ek�-��������	�������+	��*��

��������0	7������	�
������	
		
�������	-��	��+	�	6	�	-�.�ie podczerwieni nale2�	�����
����1	�	�-���
	�������	����	�	�
/*,���5	
�*�2��	�+	���	�	��2��	����
�	m.in. od o.��etle-
nia panuj+cego w sali. D��	��2��	��
�����	
�����1	

��	�
�
��	6	-�,���.	�	-����
����

��,�	 /��2	 -�
��
����	 �+	 �����
�/���	 
�	 ��osunkowo bliskie�	 ��*�/5�.	�0	;3��/�	 -�����
�-����
�	��,	�*�	 ��/�	 ��
���	�-�����	�	
�.����	-��	�����	<-��+2��	-�
�	 .	�anie”. Nato-
miast zadanie: „���+/���	.�����	-�
����
���=	����	-�����	
���	���������*��	-�
�	��,k�
�	6
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��&	%��*����'	��	*����	�%�������
����'	�
����	��
����. „Przód” robota jest wyposa!���

�	�osta�	����	&��z
$	���
�ików i umo!liwia pozytyw��	�	�k�
$	w przypadku zna&	��	���

��$	��
���	�	���estrzeni typu P*&	��	�&�����”. Natomiast dwa czujniki umieszczone „z ty��Q

��
���	 ��	w takich sytuacjach niewystarczaj�cym	 ,�ó��	�	 ��2�rmacji. Wówczas	��!��

����o����#	�brót robota o 180°, co w jego przypadku nie na���,	
�	������.	�	
�	�
/*,��
��	 ���etrycznie rozmiesz	
���	��5��	��-,dzaj+ce. Przy tego typu zadaniach (���	�
���
�	 ����.*���	 �+�), wygodnie	 ����	 -��5�2�1	 ��,	 pomocniczymi -��������	 
	 ����������

�	�����	�+	�y-���2���	�
����	��5��	��-,�
��+	�0	Reasu���+	�	��
��	96e-���	�-����
�
��,	����	�arz,dzie do testowania algorytmów poszuki�����	.	��2��	
	���orzystaniem czuj-
ników odle/5�.	����	6�		6�1	��*�2�	
��1	-��	��a/,	����oskona5�.1	
a�����		
��������
���3�3
��-�5��	��-,�owych.
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