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Abstract

In the realization of mobile robots, it is very important to apply a fuzzy logic control system for ef-
fective navigation and decision making in complex environments. The purpose of this paper is to investi-
gate the steps of creating a fuzzy logic control system and different moments in time and select the opti-
mal path. Fuzzy logic control systems are especially suitable for mobile robots due to the uncertainty and
the possibility of approximate logical control. Unlike classical logical Boolean logic (true or false), fuzzy
logic allows for varying degrees of accuracy, making it ideal for situations where binary true/false condi-
tions are inadequate in real-world conditions. As a result of simulation studies conducted using MATLAB
and Simulink programs, the capabilities of mobile robots to avoid obstacles and the degree of effective-
ness of control systems based on fuzzy logic were determined.
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Mobil robotlarin geyri-salis miihitdo moantiqi idaraetma sisteminin

realizasiyasi
K.A. Mammadova, A.9. 9liyeva

Azorbaycan Doviat Neft va Sanaye Universiteti (Baki, Azarbaycan)

Xiilasa

Mobil robotlarin realizasiyasinda miirokkob miihitlorde samarali navigasiyas: vo gorar gabul etmasi
ticlin geyri-salis montige asaslanan idarsetms sisteminin tatbigi cox vacibdir. Moagalods magsad geyri-salis
montigo asaslanan idaroetms sisteminin yaradilmasi etaplarinin Vo zamana nozaron miixtolif mogamlarin
tadqiqi vo optimal yolun segilmasidir. Qeyri-miiayyanlik vo toxmini mantiqi idaroetms bacarigina goéra
geyri-salis mantiqi idarsetma sistemlori mobil robotlar {igiin xiisusilo magsadsuygundur. Klassik bul
montigindan (dogru va ya yalan) forgli olaraq, geyri-salis mantiq miixtalif doracads dogigliys imkan verir
vo onu real miihitlordo ikili dogru/yalan sortlorin geyri-adekvat oldugu voziyyatlor igiin ideal edir.
MATLAB vo Simulink programlarindan istifado etmoklo aparilan simulyasiya todqiqatlari naticasinda
mobil robotlarin maneslordon gagma bacarigi vo geyri-salis montige osaslanan idarsetms sistemlorinin
effektivlik doracosi miioyyon edilmisdir.

Acar sozlar:  geyri-salis mantigi idaroetma, mobil robotlarin navigasiyasi, moansubiyyat funksiyasi,
gorar gobuletma.

MO)IC.]'II/IpOBaHI/Ie JOTHYECKOH CHCTEMbI YIpaBJICHUSA MOOMJILHBIMH

podoTaMu B HEUETKOH cpeje
K.A. MammanoBa, A.A. AiineBa

Azepbatiodicanckuli 20Cy0apCcmeeHublil yHugepcumem negmu u npomviuiiennocmu (baxy, Azepbaiioscan)

AHHOTAINA

IIpn peanuzaunu MOOWMIBHBIX POOOTOB BaXKHO NPHUMEHSITH CHUCTEMY YIPABICHUS Ha OCHOBE
HEYETKOW JIOTUKH JUTst 3P PEKTHBHOW HABUTAIMN W IPUHATHS PEUICHUH B CIIOKHBIX cpefax. Llenbio craten
SIBIIIETCSl MCCJIEIOBAaHME OJTAloOB CO3JaHMsS CHUCTEMbl YIPABICHHS HAa OCHOBE HEUETKOM JIOTHKH U
Pa3NUYHBIX MOMEHTOB BO BPEMEHHM W BBIOOP ONTHMAIbHOrO MyTH. CHCTEMBI yNpaBlIeHHs ¢ HEYETKOU
JIOTUKON OCOOEHHO MOAXOAST IUIi MOOWIBHBIX POOOTOB H3-3a HEONPEACTEHHOCTH W BO3MOXXHOCTH
NPUOM3UTEIHLHOTO JIOTHYECKOT0 yNpaBieHus. B oTinune oT Kjaccu4eckoi JIOTHKH (MCTUHA WITH JIOXKb),
HEYeTKasl JIOTMKa JOMyCKAaeT Pa3INYHYIO0 CTENEHb TOYHOCTH, UTO AENAET €€ WACATbHOW A CUTyallHH,
KOTJ]a JIBOMYHBIC YCJIIOBHS HMCTHHHOTO/JIOKHOTO 3HAYCHUS HEaJleKBATHBI B peEallbHBbIX YCIOBHAX. B
pe3ysIbTaTe MMHUTALMOHHBIX HCCIIEJOBAaHUM, MPOBEACHHBIX C HCIoJb30BaHueM nporpamm MATLAB un
Simulink, omnpeneneHsl BO3MOXHOCTH MOOWJIBHBIX POOOTOB OOXOIWUTH TIPEISITCTBUS M CTEICHb
3¢ GEKTUBHOCTH CUCTEM YIIPABJICHUS! HA OCHOBE HEUETKOM JIOTHKH.

KuroueBsle ciioBa: HEYETKO-JIOTUYEeCKOe YIpaBJIeHHE, HABUTAIMST MOOMIBHOTO poOoTa, QYHKIHS
MIPUHAJIEKHOCTH, IPUHATHE PEILECHUM.
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Giris

Avtonom robot, insan miidaxilasi olma-
dan is¢i poligonda agyalara toxunmadan haro-
katlori planlasdirmaq va onu hoyata kegirmok
ticlin proqramlasdirila bilon miixtalif nov sen-
sorlardan istifado edir. Mobil robotlar {igiin
navigasiya ¢ox vacib masaladir. Navigasiya
sistemi iki tobagoys boliins bilor: Yiiksok So-
viyyali global planlagdirma va asagi soviyyali
reaktiv idaroetms. Yiiksok saviyysli planlas-
dirmada otraf miihit hagqinda ilkin malumatlar
maoveuddur va robotun is sahasi tam va ya qis-
mon malumdur. Qlobal planlasdirici real mo-
deldan istifado edarak robotun harokat istiga-
motini miiayyan eds bilir. Miirokkab manealo-
rin movcudlugu zamani hadofo dogru mini-
mum vaxt sarfi ilo miixtalif yollar yarada bilor.
Yalniz gozlonilmoz va ya harokat edon manes-
lor oldugu zaman harokat istigamatini doyisdi-
ro bilmadiyi ti¢iin hadofa cata bilmir. Bunun
oksino olaraq, asagi saviyyali reaktiv idaroet-
mada robotun is¢i sahasi namalum vo dina-
mikdir. O, robotun mévcud sensor molumat-
lardan istifado osasinda anlama-foaliyyst st-
rukturu osasinda idaroetma amrlori yaradir.

Planlagdirma prosesi olmadan miivafiq
todbirlor gora bilir, belsliklo avtonom mobil
robotlar stiratli cavab xiisusiyystino malikdir.
Horokat istigamatini doyisdirorok gozlonilmoz
maneslora vo geyri-miioyyonlikloro reaksiya
vermok qabiliyyati ilo do homginin farglonir-
lor.

Giiclondirici 6yronma, neyron sabakalar,
geyri-salis mantiq vo genetik algoritmlor kimi
miixtolif Stini intellekt Gsullart mobil robotla-
rin performansini yaxsilagdirmagq tigiin reaktiv
navigasiya tgtin tatbiq oluna bilar. Qeyri-salis
montiq tsullar arasinda lingvistik terminlori
tomsil etmak vo geyri-miiayyanliys va geyri-
doagigliys baxmayaraq etibarli goarar gobul et-

mok qabiliyyati onu idaroetmo sistemlorinda
faydali alots gevirir.

Qeyri-salis idarsetmo sistemlori domen
biliklarina va ya insan ekspertlorino asaslanan
geyri-salis IF-THEN qaydalarina vs ya biliya
osaslanan sistemlordir. Qeyri-salis gaydalara
osaslanan sistemlorin sadoliyi, agiq hesabla-
malar vo olgmolor olmadan genis spektrli
tapsiriglart yerino yetirmok qabiliyyati onlara
todgiqatgilar arasinda genis populyarliq gqazan-
dirmigdir. Bu moqalods navigasiya problemi-
nin hallinds geyri-salis montigin oshamiyyati
vo effektivliyi togdim olunur.

Qeyri-miioyyon vo miirokkob miihitlorda
mobil robotun navigasiyasi ilo bagli miihiim
aragdirma son vaxtlar diggeti xisusilo calb et-
misdir. Mobil robot navigasiyasinda adaptiv
idaroetmo vo davranisa osaslanan tonzimlayici
kimi effektiv algoritmlor tadgiq olunur. Bu sa-
hodaki ¢atinliklora gora, namoalum vo miirok-
kob miihitlords dogiq bir yol yaratma tonliyi
qurmag, adaptiv tonzimlayiciys alternativ tisul
tapmaq qacgilmazdir.

Tokamiil hesablamalar, doqiq miiayyan
edilmis models ehtiyac olmadan robotun dav-
ranisin1 mithito uygunlasdiran alternativ layi-
holondirma metodu toklif edir. Onun adaptiv
giicii robota straf mihitdoki doyisikliklorin 6h-
dasindon golmoaya imkan verir. Sos-kiiylii vo
etibarsiz sensor molumatlarina déziimlii bir
davranis alda etmoaya komok edir [1, 2]. Qeyri-
solis hesablamalar bir ¢ox real problemlors xas
olan geyri-dagigliys doztimlilikdon istifads
edon agilli vo mohkom sensor sistemlorinin la-
yiholondirilmasi ilo baglidir. Bunun ossasinda
insanlar heg¢ bir agiq 6lgma vo hesablamalar
olmadan miixtalif fiziki vo agilla slagali islori
yerina yetirmok ti¢lin ola gabiliyyato malikdir-
lor [3]. Insanlar basa diisiilon siniflorin sorhad-
larinin geyri-salis oldugu tobii dildon ¢ixarilan
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(masalan, ¢ox yaxsi, on asagi, orta boyiiklikdo
Vs s.) miiddoalarla toesvir olunan miixtalif omr-
lari yerinoa yetirarkon intuisiyadan istifads edir.

Bu mogalods geyri-miisyyan mantigo
asaslanan yanasma qeyri-miisyyanliklorlo mii-
barizo imkanlarina malik oldugundan segcil-
misdir. Qeyri-salis gaydalara osaslanan sis-
temlor miirokkab problemlarin modellasdiril-
mosi ticlin vacib alotlordir. Qeyri-salis mantiq
sistemlori biliyi lingvistik formada ifads edir
ki, bu da todgigatciya intuitiv sokilds yiiksok
miicarrod davranisi miioyyan etmoys imkan
verir. Bu sistem geyri-salis montigdon istifado
etmokls, insan diisiincasi vo gorar gobuletmo
atributlar1 asan basa diistilon va tabii lingvistik
tosvirlorlo ifado olunan sado vo intuitiv IF
(Sart) THEN (Natica) gqaydalar toplusu ila tor-
tib edilir.

Qeyri-solis Tosnifat Sistemi torafindan
robot davraniglarinin tokamiil yolu ilo 6yranil-
mosi toqdim edilmisdir [4]. Miolliflor 6z tex-
nikalarin1 tosdiglomok ticiin sokkiz miixtalif
soraitdo simulyasiyalar etmislor. [5, 6]-da bir
cox maneslarlo dolu namalum miihitdo mobil
robotun ilkin mévgedan hodaf mévaeyins keg-
mosi liglin geyri-salis alqoritm toklif olunur.
Toklif olunan metodun miimkiinlityii eksperi-
mental vo simulyasiya yolu ilo géstorilmisdir.
[7, 8]-do mobil robotlarin idars edilmasi iigiin
genis qeyri-salis davranisa osaslanan layiha
toklif edilmisdir. Layiho, bir-birini ovoz edon
miixtolif rollar1 yerino yetiron ii¢ futbol robo-
tundan ibarot komandada hoyata kegirilib. Ro-
bot davraniglar1 vo rollart kollektiv davranis
licin bir-birini tamamlamaq moqgsadilo noazar-
do tutulub. Saroj vo basqgalari [9] tamamilo na-
molum miihitds geyri-salis montiqdan istifado
edorak mina gadar robotun bir nego mobil ro-
bot tiglin navigasiya tisullarini arasdirdi. Miix-
tolif monsubiyyat funksiyalarindan istifads

edon geyri-salis montiq iisullar1 hazirlanmig va
mobil robotlarin navigasiyas: {igiin istifads
edilmisdir. Layiho simulyasiya edilmis miihit-
do sinaqdan kegirilmisdir. Miiayyan edilmisdir
ki, Qauss moansubiyyat funksiyasina malik
geyri-salis moantiq toenzimlayicisi goxsayli mo-
bil robotlarin navigasiyasi tigiin an samaralidir
[10]. Bu magaloda statik vo dinamik harokat
edon maneslorlo simulyasiya edilmis qeyri-
miioyyon miihitds geyri-salis mantiq tonzimlo-
yicisindan istifads edarok mobil robotun navi-
gasiyasi aragdirilmisdir.

Problemin qoyulusu

Bu giin miixtalif totbiq saholorinda isti-
fado edilon miixtalif idaraetma sistemlori mov-
cuddur. Bu isdo magsad, mobil robot naviqasi-
ya problemlorini holl etmok iigiin geyri-salis
idaroetmoni mobil robota totbiq edarok onu,
maneslordon gagma, hodafa ¢atma vo kosfiy-
yat davranislari tiglin idars etmokdir. Avtonom
mobil robotu tasvir edon model, robotun fiziki
xtisusiyyatlorini vo davranisini tosvir etmali-
dir. Qeyri-salis montiq tonzimlayicisinin yara-
dilmasinda ilk addim giris va ¢ixis doyisonlori-
nin mioyyan edilmasidir. Avtonom bir robot
ticiin tipik girislor maneslora olan mosafa, ho-
dofs olan bucag va siirat ola bilor, ¢ixislar iso
stikan bucag1 va siirat ola bilor. Har bir giris vo
cixig doyisonlori tiglin monsubiyyat funksiya-
lart miisyyonlogdirilir. Bu funksiyalar har bir
dayisonin qeyri-salis termlarlo necs sorh edil-
diyini oks etdirir. Masalon, maneays olan ma-
safo "yaxin", "orta" vo "uzaq" kimi tosnif edi-
lir.

Masalanin halli

Qeyri-salis montiq sifir ilo bir arasindaki
biitiin diapazondan istifado etmokls insan to-
fokkiir prosesini toglid edir vo buna goérs do in-
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san diisiincasini yaxindan tomsil etmak {igiin
istifads edilo bilor. Qeyri-salis moantig sistemi-
nin layihalondirmo prosesi geyri-salislasdirma,
gaydalarin giymatlondirilmasi vo defuzifikasi-
ya moarhalalari tizra hayata kegirilir [1-3].

Robot vo onun geyri-salis miihitdoki ob-
yekt arasindaki nisbi masafasini tomsil edan
ti¢ linqvistik dayison: sol masafo SoM, sag
mosafo SaM vo 6n mosafo OM miioyyon edi-
lir. Robotlar nadir hallarda arxa sensorlardan
istifado etdiyino goro, robot adston iraliya
dogru harokat etdiyi {igiin arxa sensorun veri-
lanlori modelda nozors alinmur.

Bu lingvistik giymaotlorin miisyyon edil-
diyi fiziki mokanlar (sokil 1) asagidaki kimi
miioyyon edilir: SOM = Max (S,, S;); SaM =
Max (S5, S3); OM = Max (S,, Ss).

Qeyri-salis gaydalarin yaradilmas:

— Qeyri-salis qaydalar FIS-in asasini tos-
kil edir vo giris vo ¢ixis doyisonlori arasinda
olagoni miiayyen edir. Har bir qayda “agar-on-
da” strukturuna uygundur. Masolon, "maosafo

yaxindirsa, siikan bucagi sola koskin olmalidir
(LeftRight)" (sokil 2).

Qeyri-salis mantiq tanzimlayicisinin
simulyasiyasi. FIS islonib hazirlandigdan son-
ra onun miixtolif ssenarilords isini toglid et-
mok vo yoxlamaq vacibdir. MATLAB-in Si-
mulink-i dinamik sistemlorin modellasdirilma-
si vo simulyasiyas: tigiin grafik interfeys tog-
dim edarak onu geyri-salis moantiq tonzimloyi-
cilorini sinagdan kegirmok ti¢iin ideal aloato ¢ge-
virir [2-6].

>> fis = mamfis("'Name"', CbstacleaAvoidance');

fis = addInput(fis, [0 100], 'Name' 'Distance’);

fis = addMF(fis, 'Distance', 'tr: [-10 O 20 301, Name"', = .

fis = addMF(fis, 'Distance', 'trapmf', [20 30 70 80], I = ium') ;
fis = addMF(fis, 'Distance', 'trapmf', [70 80 100 110]}), 'Name', 'Far'):
fis = addOutput(fis, [-100 100], N ="', Steering');

fis = addMF (fis, trimf [-100 -50 0], e’, b 2

fis = addMF(fis, 'S > trimf [-50 0 501, . Left")

fis = addMF (fis, 'Steering', 'trimf', [0 SO 100)], 'Name', 'Right'):;

Sakil 1 — MATLAB-da monsubiyyat funksiyalarinin kod soklinds yazilmasi [5]
Figure 1 — Membership functions codes in MATLAB environment [5]

>> rulelList = [1 1 1 1 1;

2221 1;

33 31 1]1:;

fis = addrule(fis, rulelList);

Error using FuzzyInferenceSysItem;‘add.Rule (line 1153)

Rule consequent contains too many Outputs.

Sokil 2 — Qeyri-salis qaydalarin MATLAB-da kod soklinds yaradilmasi
Figure 2 — Generating fuzzy rules codes in MATLAB environment
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1. Simulink Modelinin qurulmast:

—  Qeyri-salis moantiq tonzimloyicisindon
ibarat Simulink modelini yaradaq. Model ro-
botun kinematik modelini, sensorlar1 vo otraf
mihiti ehtiva etmolidir. Simulink kitabxana-
sindaki bloklardan istifado edorok robotun
horakatini va sensor girislorini modellosdirak.

2. FIS-in Simulink modeli ilo inteq-
rasiyasi (sokil 3):

— Fuzzy Logic Controller blokundan
istifado edorok FIS Simulink modelins inteq-
rasiya edilmalidir.

— FIS-in giris vo ¢ixiglart  Simulink
modelinin miivafiq hissolorine birlosdirilmo-
lidir [4, 7].

>> open_system('simulink');

add block('simulink/Sources/Sine Wave',
add block('simulink/Sinks/Scope’',

add line ('MyModel’,

'SineWave/1",

3. Simulyasiya va Naticalarin Tohlili:

— Miixtolif ssenarilordo robotun davra-
nisini miisahido etmok iiclin simulyasiyalar
totbiq edilir. Robotun horoketini  yax-
silasdirmaq {¢iin lazim golorsa, geyri-salis
gaydalar vo  monsubiyyot  funksiyalar
tonzimlanir.

— Robotun navigasiyast vo
manealordon gagmasini tomin etmok {i¢iin
noticolor tohlil edilir.

Ssenarido yer miistovisi Kimi toyyars
niimunasini slave edak [9, 10].

samarali

'MyModel/SineWave')

'MyModel /Scope') ;
'Scope/l');

Sokil 3 — FIS ils Simulink-in inteqrasiyasi
Figure 3 — Integration of Simulink with FIS

addMesh (scenario, "Box", Position=[5 0 1.5],8ize=[2 2 3],Color=[1 0 01):

end

X >>

>> 1f strcmp (scenarioOptions, "Cuboid")

addMesh (scenario, "Box", Position=[3 5 2],Size=[4 2 4],Color=[1 0.5 0.25],IsBinaryCccupied=true);
addMesh (scenario, "Box", Position=[3 -5 2],Size=[4 2 4],Color=[1 0.5 0.25],IsBinaryOccupied=true);
addMesh (scenario, "Box",Position=[7 5 2],Size=[4 2 4],Color=[1 0.5 0.25],IsBinaryOccupied=true);
addMesh (scenario, "Box",Position=[7 -5 2],Size=[4 2 4],Color=[1 0.5 0.25],IsBinaryOccupied=true);
addMesh (scenario, "Box",Position=[-3 0 0.5]1,Size=[1 1 1],Color=[0.1 0.1 0.11);
addMesh (scenario, "Box", Position=[-5 1 0.5],Size=[1 1 1],Color=[0.1 0.1 0.11);
addMesh (scenario, "Box", Position=[-5 -1 0.5],Size=[1 1 1],Color=[0.1 0.1 0.17);
addMesh (scenario, "Box", Position=[13 0 0.5],Size=[1 1 1]1,Color=[0.1 0.1 0.11):
addMesh (scenario, "Box", Position=[15 1 0.5],5ize=[1 1 1],Color=[0.1 0.1 0.11):
addMesh (scenario, "Box", Position=[15 -1 0.5],8ize=[1 1 1],Color=[0.1 0.1 0.11);
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Simulink ila avtonom mobil robotun
simulyasiyasi.

>> scenarioOptions = "Cuboid";
>»> scenario = robotScenario (UpdateRate=10);

Anbar ssenarisinin yaradilmasi.  Ro-
botScenario obyekti statik sabakalordan va ro-
botPlatform obyektlorindan ibaratdir. Ro-
botPlatform obyektlori statik va ya dasinan ola
bilor. RobotPlatform obyekti SDF vo URDF
model dastayini tomin edan rigidBodyTree ob-
yekti kimi gostorilon robot modelini dastoklo-
yir. Bu niimunoda anbar ssenarisi statik qutu
meshlari vo ya SDF modellari ilo yaradila bi-
lor [4, 8].

Statik meshlordon (bloklardan) istifads
edorok Anbar Ssenarisini yaradag. Scenario
Options “Cuboid” olaraq toyin edilir, burada
anbar ssenarisi statik Cuboid meshlardon isti-
fado etmoklo qurulur.

Cuboid soboka, alqoritmlori asas ssenari
elementlori ilo sinagdan kegirmays komok
edon asag1 dogiglik simulyasiya miihitini to-

s for Getting Startec.

min edir. Anbar ssenarisinds sol va sag yan
qutu sabakalori stasionar raflor kimi gobul edi-
lir. Belaliklo, bu sahoalor robotlar ti¢iin moh-
dudlasdirilmis bolge Kimi geabul edilir va Is
Binary Occupied parametri dogru olaraq tayin
edilmokla, horokat Xoritasindo nozoro alinir.
Robot yiikloma vo bosaltma yerlarindon ob-
yektlori yiiklayir vo bosaldir. Bu obyektlor
geyri-stasionardir va statik cuboid sobakalarlo
tomsil olunur. Belaliklo, bu sabakalor yasay1s
Xaritasinds nazors alinmir. Bu son funksiya ilo
gedisat1 dayandiririq.

Bu ardicilligla yaratdigimiz anbar ssena-
risini 3D formatda icra edirik (sok. 4, 5). An-
bar ssenarisi homginin statik Cuboid saboka ilo
tomsil olunan tonzimloyicisiz qeyri-stasionar
obyekto malikdir. Robot bu obyekts manes ki-
mi yanasir. Ogor planlagdirilmis yollar arasin-
da manes askar edilarso, ondan qagir.

RobotPlatform obyektlorindon istifado
edorak, rigidBodyTree obyekti kimi gostorilon
iki robot modelini ssenariys olavo edok. Ro-
botlarla ssenarini yenidan yaradag.

o 8.

/ﬁ‘/

Sokil 4 — Anbar ssenarisinin 3D formatda tosviri
Figure 4 — 3D representation of the warehouse scenario
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Sakil 5 — Anbar ssenarisinin 3D formatda tosviri
Figure 5 — 3D representation of the warehouse scenario

Ssenariya mobil robotlarin alava
edilmasi.

Bu niimunos maneoslordon yayinma alqo-
ritmlari ilo isloyon iki mobil robotu model-
losdirir. Robotlar anbarda miioyyan edilmis iki
movqe arasinda harokat edacoklor (sok. 6).

Robot kitabxanasindan iki AMR Pioneer
3DX mobil robotunu sortBodyTree obyekti
kimi ytiklayirik:

Goy rongda verilmis olan yol Robot A
ticiin planlasdirilmis yoldur, agiq mavi rongdos
olan iso Robot B ii¢iin planlasdiriimisdir.
Yasil vo Qurmizi ranglor uygun olaraq Robot
A vo Robot B-nin maneslora goro izlodiyi

yoldur.

—— Parved Tal b Botow

Purve) Py

Pan ¥

Pamn folowes by Robaolh

Sakil 6 — MATLAB-da yaradilmis va simulasiya
edilmis anbar miihitindo A vo B Robotunun
harokat istigamatlori

Figure 6 — Motion directions of Robot A and B in
the warehouse environment created and simulated
in MATLAB

>> robotk = rcobotPlatform("MobileRobotA™, scenario, ...

RigidBodyTree=pioneerRBT, ...

InitialBasePosition=[loadingPosition,0]);

robotB = robotPlatform("MobileRobotB", scenario, ...

RigidBodyTree=pioneerRBT, ...

InitialBasePositicon=[unloadingPosition,0]);
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Natica

Bu mogqalads geyri-salis mantigs osasla-
nan idaroetmo sistemlarinin avtonom mobil
robotlarda tatbigi vo MATLAB miihitinds si-
mulyasiyasi otrafli sokilds arasdirilir. Todgiqa-
tin avvolindon geyri-miioyyanlik halinda gey-
ri-salis montiqin cevikliyi vo real totbiglordo
effektivliyi vurgulanmisdir. Bu kontekstdos
MATLAB va onun giiclii alat dastlori, xiisusi-
lo Simulink, belo miirokkab idaraetma sistem-
lorinin inkisafi vo sinagdan kegirilmasi tigiin
ideal platforma toklif edir. MATLAB va Si-

mulink programlarindan istifads etmoklo apa-
rilan simulyasiya todgiqatlar1 geyri-salis man-
tigo osaslanan idaroetms sistemlorinin avto-
nom mobil robotlarin maneslordon gqagma va
moqsadyonliilik tapsiriqlarinda effektivliyini
niimayis etdirmisdir.

Maraglar miinaqisasi

Miislliflor bu mogalods arasdiriimasi to-
lab olunan maraglar miinaqgigasinin olmadigini
geyd edirlar.
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