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Wybrane architektury sterowania

Zastosowana architektura sterowania powinna zapewnia¢ wygodng realizacje réznorodnych
zadan, ktore musi realizowac pojazd autonomiczny.

Proces opracowywania architektury sterowania powinien bazowa¢ na odpowiedniej metodologii
w celu przezwyciezenia trudnosci wynikajgcych ze ztozonosci systemu autonomicznego

System sterowania pojazdu autonomicznego powinien spetniaé nastepujgce wymagania:
* bezpieczne dziatanie,
*  modutowosg,

e poprawne dziatanie w przypadku wiekszej ztozonosci.
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Wybrane architektury sterowania

Realizowane zadania:
* {aczenie / przetwarzanie danych z czujnikow w celu:
- okreslenia lokalizacji pojazdu,
- nanoszenia przeszkdd na mapy,
- generowania map do nawigowania,
- rozpoznawania obiektow,

- wyswietlania i reprezentowania zebranych i opracowanych danych.
* interfejs sterowania ruchem, tj. predkosciami kagtowymi i predkoscia liniowa pojazdu.

* pilotowanie — realizacja zadanej trajektorii poprzez generowanie komend sterujgcych ruchem
uwzgledniajgcych:

- unikanie kolizji,
- przejazd przez waskie przejscia,
- zawracanie w $lepych zautkach.
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Realizowane zadania (cd.):

* nawigowanie — wyznaczanie dostepnych trajektorii mozliwych do wykonania w zakresie
pilotowania i uwzgledniajgcych:

- unikanie przeszkod,

- wiedze o otoczeniu.

* planowanie:

- generowanie akcji i wyznaczanie celéw do nawigowania,
- zawiera decyzje o charakterze strategicznym,
- prowadzenie przegladu podanych zadan.

* interfejs uzytkownika (HMI) — zapewnia dostep do oprogramowania sterujgcego;
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Wybrane architektury sterowania
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Wybrane architektury sterowania

Architektury hierarchiczne wymagajg podziatu zadania na podzadania w taki sposob, aby
komponenty wyzszego poziomu generowaty wytyczne dla sktadnikow nizszego poziomu.

Architektury rozproszone umozliwiajg przypisywanie podzadan do niezaleznych komponentéw;

Sposdb zorientowania architektury (zadaniowy, behawioralny) determinuje dekompozycje
zadania.

Architektury zorientowane zadaniowo zalezg od scentralizowanego modelu otoczenia, ktory jest
manipulowany i modyfikowany poprzez nastepujgce komponenty:

e wykrywanie,
* modelowanie,
* planowanie,
* wykonywanie.

Zadania zwigzane z przetwarzaniem danych pomiarowych oraz z generowaniem sygnatow
sterujgcych realizowane sg przez specjalizowane komponenty posiadajgce na wytgcznosé dostep
do danych z wybranych czujnikow i/lub do interfejsu sterowania.
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Architektury zorientowane behawioralnie sg projektowane poprzez dekompozycje danego
zadania na niezalezne zachowania, z ktorych kazde posiada wtasng, zwartg reprezentacje
srodowiska niezbedng do wykonania zadania.

WSszystkie komponenty (niezalezne zachowania) majg nieograniczony dostep do danych z
czujnikow pomiarowych oraz do interfejsow sterowania.

Wymagane jest zaimplementowanie mechanizmoéw koordynujgcych dziatanie komponentow w
przypadku otrzymania sprzecznych danych z czujnikdw pomiarowych.

Nie wystepuje w nich etap planowania.
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Rozproszona architektura sterowania
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Zorientowana behawioralnie architektura sterowania

Polega na wykonywaniu skoordynowanych dziatan przez komponenty (rédwniez wyposazone w
sztuczng inteligencje) na podstawie zebranych informac;ji.

Powody przejscia od architektury zadaniowej do behawioralnej:

e zfozone zachowanie nie musi by¢ powigzane ze ztozonymi systemami sterowania,
* rzeczywiste otoczenie jest najbardziej reprezentatywne

* programowanie powinno by¢ nieskomplikowane

e system powinien charakteryzowac sie odpornoscig na zaktdcenia pomiarowe,

e powinna istnie¢ mozliwosc¢ inkrementalnego projektowania komponentow,

e wszystkie obliczenia powinny by¢ wykonywane na platformie mobilnej, co narzuca
konieczno$¢ stosowania rozwigzan o ograniczonej (dopasowanej) ztozonosci obliczeniowe;.
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Zorientowana behawioralnie architektura sterowania

Przyktadowe zachowania implementowane w pojazdach autonomicznych:

eksploracja — ruch w kierunku ogolnym,

ukierunkowanie — ruch w kierunku atraktoréw,

unikanie — unikanie kolizji z przeszkodami,

realizowanie trajektorii,

kontrolowanie pozycji — réwnowaga, stabilnosg¢,

zdalne autonomiczne zachowanie — koordynacja, interakcja z uzytkownikiem,

zachowania percepcyjne — wyszukiwanie wizualne.
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Zorientowana behawioralnie architektura
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