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Висвітлення результатів у публікаціях 
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Код mag_robot.py 

 

 

from controller import Robot 

 

 

robot = Robot() 

timestep = 2 

max_speed = 6.28 

 

#robot.batterySensorEnable(timestep) 

 

lm = robot.getDevice("left_motor") 

rm = robot.getDevice("right_motor") 

 

lm.setPosition(float('inf')) 

rm.setPosition(float('inf')) 

 

lm.setVelocity(0.0) 

rm.setVelocity(0.0) 

 

lidar = robot.getDevice('lidar') 

lidar.enable(timestep) 

lidar.enablePointCloud() 

 

#IR = robot.getDistanceSensor("IR_1") 

#IR.enable(timestep) 

 

sensors = [] 



127 

 

names = ["IR_1","IR_2","IR_3","IR_4","IR_5","IR_6","IR_7","IR_8"] 

reading = [0,0,0,0,0,0,0,0] 

 

previous_error = 0.0 

kp = 0.6 

ki = 0.0 

kd = 0.1 

Integral = 0.0 

 

for i in range (0,8): 

    sensors.append(robot.getDevice(names[i])) 

    sensors[i].enable(timestep) 

 

def getReading(): 

    for i in range (0,8): 

        if int(sensors[i].getValue())>512: 

            reading[i]=0 

        else: 

            reading[i]=1 

           

def PID(): 

    error = 0 

    coefficient=[-4000,-3000,-2000,-1000,1000,2000,3000,4000] 

    #error=coefficient[0]*reading[0]+coefficient[1]*reading[1].... 

    #...+coefficient[7]*reading[7] 

    for i in range(0,8): 

        error+=coefficient[i]*reading[i] 

    P=kp*error 

    I=Integral+(ki*error) 

    D=kd*(error-previous_error) 
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    correction=(P+I+D)/1000 

    l_speed=5+correction 

    r_speed=5-correction 

     

    if l_speed<0.0 : l_speed=0 

    if l_speed>10.0 : l_speed=10.0 

    if r_speed<0.0 : r_speed=0 

    if r_speed>10.0 : r_speed=10.0 

     

            

    lm.setVelocity(l_speed) 

    rm.setVelocity(r_speed) 

                 

     

    #print(l_speed, r_speed, reading) 

     

    return I, error 

     

while robot.step(timestep) != -1: 

    range_image = lidar.getRangeImage() 

    #print("{}".format(range_image)) 

    for ri in range_image: 

           if ri < 0.3: 

               lm.setVelocity(0.0) 

               rm.setVelocity(0.0) 

               #print("Range < 0.6") 

           else: 

                getReading() 

                Integral, previous_error=PID() 
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               # print ("Battery lvl:", robot.batterySensorGetValue()) 

Код maze_contr.py 

 

from controller import Robot 

 

TIMESTEP = 32 

MAX_SPEED = 6.28 

 

 

def  run_robot(robot):  

     

    # екземпляри моторів 

     

    left_motor = robot.getDevice('left_motor') # взято з моделі робота 

    right_motor = robot.getDevice('right_motor') 

     

    left_motor.setPosition(float('inf')) 

    right_motor.setPosition(float('inf')) # inf = швидкість 

     

    left_motor.setVelocity(0.0) # початкова швидкість 0 

    right_motor.setVelocity(0.0) 

     

    distance_sensor = robot.getDevice('distance_sensor') 

    distance_sensor2 = robot.getDevice('distance_sensor2') 

    distance_sensor.enable(TIMESTEP) 

    distance_sensor2.enable(TIMESTEP) 

    

     

 

    while robot.step(TIMESTEP) != -1: 
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       if distance_sensor.getValue()>0.6 and distance_sensor2.getValue()>0.6: 

           left_motor.setVelocity(3.14) # початкова швидкість 0 

           right_motor.setVelocity(3.14) 

       elif distance_sensor.getValue()<0.6: 

           left_motor.setVelocity(0) # початкова швидкість 0 

           right_motor.setVelocity(3.14) 

       elif distance_sensor2.getValue()<0.6: 

           left_motor.setVelocity(3.14) # початкова швидкість 0 

           right_motor.setVelocity(0) 

     

            

       print(distance_sensor.getValue(),distance_sensor2.getValue() ) 

         

 

if __name__ == "__main__": # головна функція програми 

    my_robot = Robot() 

    run_robot(my_robot) 

  



131 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ДОДАТОК В 

Демонстраційний матеріал 

 

 

  



132 

 

Позначення Найменування Дод. відомості 

 

 

Текстові документи  

   

1 ГЮИК. 505900.003ПЗ Пояснювальна записка 107 арк., ф. А4 

   

 Графічні документи  

   

2 Демонстраційний матеріал 11 арк., ф. А4 

   

   

   

   

   

   

   

   

   

   

   

   

   

   

   

   

   

   

   

     

ГЮИК. 505900.003ВД 
     

Змін. Арк. Номер докум. Підп. Дата 

Розроб. Буць    

Комп’ютерне моделювання 
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