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הפקולטה להנדסה - המגמה להנדסה מכנית

אלגוריתם למציאת מסלולים אופטימליים לרובוט נייד

פרויקט גמר
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תקציר מנהלים
תיאור הנושא: 
הפרויקט עוסק בבעיית תכנון מסלול תנועה כבעיה מרובת מטרות, ומרובת קונספטים. 
רוב הבעיות ההנדסיות הן בעיות מרובות מטרות (Multi-Objective Problem, MOP). 
היינו רוצים לקבל את הטוב  "מכל העולמות" בתכונות ההנדסיות של המוצר.למשל על כנף המטוס להיות גם חזקה וגם לתת כוח עילוי גבוה וגם לשמור על כוח גרר נמוך.
בפיתרון בעיה הנדסית, לרוב, ייבחר קונספט  אחד מתוך אוסף של מספר קונספטים אפשריים, המוצעים לפתרון הבעיה. 

בדרך כלל בבחירת קונספט פתרון, לא מובטח לנו כי הוא יהיה האופטימאלי עבור הבעיה הנתונה. דרושים לפיכך אמצעים לתמיכה בבחירת קונספט אופטימלי. במסגרת הפרויקט מפותחת שיטה למציאת הפתרונות האופטימאליים לבעיית תכנון מסלול תנועה, כתמיכה בתהליך מושכל של בחירת הקונספט של הפתרון.
מטרת הפרויקט: הינה פיתוח כלי תוכנה לפתרון בעיית תכנון מסלולים אופטימאליים לרובוט נייד.
מהות העבודה: הינו בפיתוח שיטה לפתרון MOP ויישומה בעזרת יצירת כלי תוכנה (Matlab ) .

בנוסף תוגדר בעיית תכנון המסלול. השיטה הנבחרת בפרויקט תיושם על מנת לפתור בעיה זו.
דרישות:
המערכת תקלוט:  [image: image2.png]


 נקודת פתיחה.

· נקודת סיום. 
· סט של מכשולים במסלול המתוארים כאוסף של קווים או שטח עגול (רדיוס ומרכז 

    מעגל) שהמעבר בו הינו חשיפה מסוכנת של הרובוט לעין האויב (מכ"מ) .
· המערכת תקלוט מהמשתמש מספר קונספטים של מסלול, למשל (מעבר דרך נקודה    

 קבועה בשטח, פנייה ימינה עם תחילת התנועה וכדומה) ותייצר מסלולים מייצגים לכל  

 קונספט.
המערכת תחזיר:   [image: image3.png]


 Pareto-Set של המסלולים (אוסף המסלולים האופטימאליים, תוך ציון הקונספטים         

                                   האופטימאליים) לפי המטרות הבאות:
· על המערכת למצוא מסלולי תנועה קצרים ככל האפשר.
· על המערכת למצוא מסלולים בעלי חשיפה מינימאלית לעין האויב.(דיינו אזורים אסורים במסלול , למשל איזור בו פועל מכ"מ)
תקציר הדוח ביניים:
דו"ח זה מכיל :
· סקר מצב קיים  לגבי אלגוריתמים שונים בריבוי משתנים : סקר ספרות על שיטות -MOEA (Multi Objective Evolutionary Algorithms)  ע"י מתן דגש לשיטות EA (Evolutionary Algorithms) מסוג ES (Evolutionary Strategy)  ו-GA (Generic Algorithm)

· הצגת מבנה ועיקרון פעולה של מספר אלגוריתמים בעלי רלוונטיות לעבודה זו, כדלקמן:
· פרוט אלגוריתמים נבחרים בשיטת הGA עבור MOP: [image: image4.png]
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· פרוט אלגוריתם בשיטת  ESעבור MOP: [image: image7.png]


 PAES
· פרוט האלגוריתם שפתח, המתבסס על אלגוריתם MOEA  ε
· כלי שפותח  ב-MATLAB הכולל פונקציות לפיתרון תכנון מסלול עם מכשולים.
· תאור הבעיה של תכנון מסלול תנועה לרובוט נייד מנקודת התחלה לסיום , תוך כדי התחמקות ממכשולים ושמירה על חשיפה מינימאלית לשטח עוין.
· מספר ניסויים הבודקים את אמינות האלגוריתם בתנאי הרצה שונים. זמן הרצה לקבלת הFRONT הינו 80 דקות בקירוב.
· דו"ח יעילות: האלגוריתם התנהג כצפוי.
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