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A mobil robotok piaca az elmult idészakban nagyot nétt s a trendek is azt mutatjak, hogy tovabb fog ndni,
az ¢élet szdmos teriiletén meg fognak jelenni. Annak koszonhetd, hogy mara ezek az eszkozok teljesen
autondmma valtak, akar dinamikus kdrnyezetben is képesek onalloan feladatokat végrehajtani.

A kutatas soran egy egyensulyozod rendszer keriilt megvalositasra, melyben egy, illetve tobb mobil robot képes
egyensulyban tartani egy billené platformot. Azt feltételezhetjiik, hogy ha tobb mobil robotot hasznalunk,
kooperaciot alkalmazva kozottiik, akkor javithatunk a rendszeren, hisz, ha tobb robot dolgozik ugyanazon a
feladaton, akkor hatékonyabban tudjak elérni ugyanazt a célt, mintha egy robot keresné azt.

A vizsgélatok soran harom mod lett alkalmazva, és a platform egyensulyba allitasi idok lettek alapul véve.
Els6 esetben egy mobil robot altal végzett egyensiuly megkeresése volt a vizsgalat célja, ezt kdvetden kettd
mobil robot kooperacid nélkiil, majd a harmadik esetben ismét kettd mobil robot alkalmazéasaval kooperacios
kivitelezéssel tortént a vizsgalat.

Az egyensulyban tartdshoz PID szabdlyozo lett felhasznalva. A szabalyozds a mobil robot sebességére és
ezenfeliil a pillanatnyi mozgas tavolsagara lett alkalmazva, elérve ezzel azt, hogy a robotok sebessége és
mozgasuk tavolsaga dinamikusan valtozzon a billend platform ddlésszogének fiiggvényében. A ddlésszog
complementary filterrel keriilt meghatarozasra 100 Hz-es mintavételezési frekvenciaval, mely egy MPU6050-
es IMU-val (Inertial Measurement Unit) mért gyorsulas és giroszkop adatokat hasznalja fel. A mobil robotok
kozotti kooperacio vezeték nélkiili halozaton zajlott, mely segitségével a robotok megosztottak egymadssal a
sajat PID szabélyozo6juk kimeneti jelét. A robotok ezen informacidkat felhasznélva atlagolassal ujra szamitjak
a beavatkoz¢ jelet, ezzel javitva a billend platform egyensulyba allitas idejét.

A mérések soran a robotok célja a platformot teljesen kibillentett (+5°) allapotabol egyensulyi (0°) allapotba
helyezése volt. A mérési eredményekbdl kideriilt, hogy egy robottal torténd egyensulyba allitds esetén a
platform billegésénél jelentkezett az amplitidoban erésodés, ezért a beallas ideje atlagosan 18s volt. A
masodik mérési fazis kettd mobil robot hasznalataval tortént kooperacid nélkiil, ahol az informdaciocsere
hidnya miatt az egy robotos rendszerhez képest a beallasban romlast eredményezett, a beallasi id6 25 — 30 s-
1g tartott. A harmadik fazisban az 1d6 javitasdnak érdekében kooperacid keriilt alkalmazasra a mobil robotok
kozott. Mérésekbdl azt a kovetkeztetést lehetett levonni, hogy kooperacioval megeldzhetd volt az, hogy a
robotok felerdsitsék a hibat, amelyet egy mobil robot hozott 1étre, ezen feliil a beallasi idében is észrevehetd
eredményt hozott, 15 masodperces egyensulyba allitassal.
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