Laboratério de Sistemas
(@)LSA

Gestor De Missdes

‘l
|

lizado Por:

" ) Jose Eduardo Barbosa Leite Nunes n°1010615
Ricardo Filipe Pinto Moreira Guimaraes n°1010896



. Isto serd executado
utonomo entrar em funcionamen
normalmente existe um conhecimento
tarefas necessarias a realizar para um
comprimento dos objectivos da missao.
Para o nosso caso definimos que o planead
introduzir num ficheiro, com uma organizag
previamente estipulada, todos os dados referentes
mMissdo que se pretende executar, sequéncia de
funcbes que se podem chamar, valores das
condi¢cdes inicias no caso de serem necessarias e
condicOes de teste, referidas mais a frente. Assim
sendo no caso de existir a necessidade de se alterar
uma missao nao sera necessario compilar o codigo,
bastando simplesmente alterar esse ficheiro.




sao sera tudo o que o veic
realizar ou precisara de saber para co
tarefa (os seus objectivos). A execucgao
vai exigir uma tarefa de pilotagem onde s
as diferentes modalidades de funciona
disponiveis para 0 mesmo.

Cada missao sera constituida por um conjun
de manobras, as quais poderao ter um diverso
conjunto de accoes, transicdes ou ocorréncias, que
o fara transitar para uma manobra especifica.

NO nosso caso, e como pensado a missao sera
lida segundo algumas normas a partir do ficheiro
gue o planeador escreveu.




Carregou no Botio

Linha Continua



ruturas, muitas del
o diversos apontadores e variaveis de
conteudo destas preenchido aquando da leitura

Definido

Planeador — Parte do sistema que tera como
principal func&o o planeamento da missao a realizar
pelo veiculo auténomo.

Missdo — A missao sera tudo o que o
veiculo autémato ira realizar ou precisara
de saber para completar a sua tarefa (os
seus objectivos).




ra — Uma manobra € constituida por
rao fazer com que o veiculo autbnomo execute u
contendo ainda transicOes para poder executa
manobras.

Accdes — As accdes serdo constituidas por todas
funcbes para o controlo do veiculo autonomo, e
concretizacdo da misséao.

Transic0es — Sao conjuntos de funcbes de teste
de alguns parametros do veiculo autbnomo, para
transitar de manobra para manobra ou funcdes de
execucao de parametros especificos (exemplo: se
um veiculo detecta que ha pouca luminosidade
executa funcao que acendera as luzes do mesmo).




A quando da leitura do ficheiro de
necessario ter ja dois registos, um com toda
disponiveis e outro com todas as transi¢cdes que
existir, como o referido anteriormente. Deste
guando se ler num ficheiro uma determinada man
com uma accao e suas transi¢cdes, procurar-se-a ness
registos suas correspondéncias, nao so para verificar a
sua existéncia, como também serdo utilizados para o
preenchimento da estrutura do gestor de missdes.




) de acgcOes € essencialme
S para o controlo do veiculo auto
sao numa lista, podendo conter acgdes ge

“curva’, “tanel”...), ou mais especificas. ES
utlllzado aquando da criacdo de uma missao, para pesquisa das
accoes existentes e copia destas.

Cada accao contera um diverso conjunto de apontadores para
funcdes (para o controlo e realizacéo da accéao).

Z

ca0

* Nome

- Apontador Lista de Variiveis

- Apontador para Funcie Cria

- Apontador para Fungioe Inicializa
* Apontador para Fungiie Conirolo
* Apontador para Funcio Termina
* Apontador para Fungio Destroi




missao, para pesqui
s, para confirmacao da sua existé
esmas para uma manobra. Cada transicao ira c
apontador para a funcao de teste da mesma, retorn
dada transicdo é verdadeira ou falsa. Contera a
variavel, que dependendo do estado dela, e do resu
transicdo poderd mandar executar uma funcao especific
contém o seu apontador guardado na estrutura a registar.

Estados da variavel “Executar”;

= 0 - Nao Executara nada (Default)

= 1 — E valor retornado pela transicao for
verdadeiro executa aplicagao

= 2 — E valor retornado pela transicao for
falso executa aplicacéao




RTransicio

» Estrutura de Transicies
* MNome
- Apontador para Funcie Teste Transicio
- Executar
* Apontador para Funcie Aplicar

Gestor de Missoes

O gestor de missdes tera como principal
objectivo a execucao e controlo das missdes a
executar por cada veiculo autonomo. Deste modo
serdo criadas diversas estruturas e listas, sendo
1 algumas das entradas destas copiadas a partir do
registo de accoes e registo das transicdes, para o
correcto teste e execucao de todas as manobras do
veiculo autonomo, lidas segundo algumas normas
;"? a partir do ficheiro de missoes.




Paralelismo

Ao existir varios conjuntos de sequéncia
manobras a correr em paralelo, podemos ter
controlo de diversos aspectos de um veicul
autonomo ao mesmo tempo, podendo existir dois
tipos de paralelismo, "paralelismo de alto nivel" e
"paralelismo de baixo nivel".



encial de manobras que farad o contr
do mesmo, e um outro conjunto sequencia
gue sempre que encontrar ao seu alcance alg
iIrd transporta-lo, assim sendo temos dois
sequenciails de manobras sem relacao aparent
funcionarem ambas ao mesmo tempo em paralelo,
atingir um unico objectivo, a missao.

No caso de paralelismo de baixo nivel poderemos ter
como exemplo um robd que aspira, em que este durante
a sua locomocao, se detectar lixo terda que ligar o
sistema de aspiracéao, assim sendo, depois de detectado
0 lixo este automato continuard& a sua locomocéao
(trajecto normal) e em paralelo terd& o sistema de
apanhar lixo ligado, tendo assim uma manobra que
contera duas accOes em paralelo.




-‘

icao do paralelismo
gada a qual demos o0 no
1 Nossa primeira lista do gestor de
ontera um registo de todas as sequéncia
gue poderao estar a funcionar em paralelo.

- Mome

- Apontador para Estruitura Manohras

- Estado
- Apontador para Estruiura onde Parou ¢




0 do paralelismo de ba
nter um diverso conjunto
ma lista na estrutura de manobre

Lista de Accies

Estruiura Manohra © A.Index
« Apontader para Estructura Accio
- Mome

- Apontador para Estrutura Missio ou Estrutura Acgio )
- Apontador para Lista de Acgies
* Apontador para Lista de Transicies

Accio
» Mome da Acciio
- Estado
- Apontador para Lista de Variiveis
- Apontador para Funciio Cria
- Apontador para Funcio Inicializa
» Apontador para Funcio Controlo
- Apontador para Funcio Termina
- Apontador para Fungio Desiroi
- Apontador para Lista de Manohras




sicOes, cada entrada
2gistada no registo de transicc
Or para uma manobra.

i Lista de Transicées

- Estrutura de Transicies

¢ - Mome

- Aponiador para Funcaoe Teste Transicio
- Executar

- Aponiador para Funcae Aplicar
- Apontador para a Proxima Manohra




anteriormente cada
correrem em paralelo.
dores para as funcdes necessaria
anobra, sendo esta uma copia de uma es
egisto de accdes. Esta estrutura também é i
iImplementacéo de sub-manobras.

Accin
» Mome da Acciio

- Estado

- Apontador para Lista de Variiveis

- Apontador para Funciio Cria Lista de Variiveis

- Apontador para Funcio Inicializa

- Apontador para Funcgio Controlo

- Apontador para Funcio Termina

. Apontador para Funcio Desiroi

- Apontador para Lista de Manohras




anobras podemos

rsas estruturas de manol
adas pela accao de uma manok
podemos criar sub-manobras dentro de ¢
sendo que essa sub-manobra é por si s6 uma

i Lista de Manohras

-

- M. Index

- - Apontador para Estruiura Manohra




Os ficheiros de missdes conterao des
conjuntos de manobras, ac¢des e transico
uma missao possa ser carregada por softwa
estruturas anteriormente descritas e executa
ficheiro de missbes pode ainda ter uma chamada
outro ficheiro de missdes, sendo que o ultimo cont
mais manobras. Todos estes ficheiros de missde
serdo estruturados e escritos segundo algumas
normas.




T T —
Char 8 a0
unsignedchar 80 s
m—'“% e

32,768 2767 |

unsigned int ol 65535 |
signed int 16 -32.768 2767 |
short int 16 -32.768 32.767 h |
unsigned short int 16 0 65.535 h
signed short int 16 -32.768 32.767

Long int 32 -2.147.483.648 2.147.483.647

signed long int 32 -2.147.483.648 2.147.483.647
unsigned long int 32 0 4.294.967.295

Float 32 3,4E-38 3.4E+38

Double 64 1,7E-308 1,7E+308

Long double 80 3,4E-4932 3,4E+4932




PE="int” VAL="-3"}
{N="y” TYPE="unsigned int” VAL="2"}

Funcbes Manobra

Todas as manobras conter&o acgoes e transicoes,
para criar uma nova manobra, comecaremos por Ihe
dar um nome (MMAN). Depois de termos indicado
toas as accdes e transicoes de uma manobra,
concluiremos essa manobra com o0 comando
</MMAN>.

<MMAN="nome_m">
</MMAN>




gistadas n
aqui sO necessitaremos de
accao (MAC), para posteriormente a proc
registo. No caso de wuma accao S
iImplementar sub-manobras, poderda ser n
indicar qual a sub-manobra que sera iniciada p
deste modo existira um campo (INIT) no qual indicar
O numero da sub-manobra (a contagem das s
manobras comecara em 0).

No caso de nao ser indicada nenhuma sub-manobra
utilizar-se-a a sub-manobra zero (0).
<MAC="nome_accao” INIT="0">
</MAC>




egisto. Sera ainda ne
seguinte a executar (JPM), no caso
rdadeira. Posteriormente podemos indicar
guanto tempo queremos que a transicao seja veri
assim deste modo se as restantes funcdes de c
manobra demorarem muito tempo, a transicdo sera ex
num tempo mais curto que este.

<TTRANS="nome t” JPM="manobra” TIME="em segundo

Funcoes Ler Ficheiros

Como o dito inicialmente, um ficheiro missdes
pode ter uma chamada para outro ficheiro de
missfes, em que este pode simplesmente conter
uma acc¢ao, uma manobra, ou um conjunto de
transicdoes. Deste modo tera que existir alguma
atencao onde chamaremos esse ficheiro.
<LFILE="nome_ficheiro”>




Ado de o ler antes de fec

cheiro .log

Durante a leitura de uma missao ir4 ser c
ficheiro “.log” que vai conter os erros, nao so de
do ficheiro, como também o0s erros a quandc
criacao de todas as estruturas.

Todos 0s erros a serem escritos serao iniciados po
caracteres predefinidos, sendo que tudo que estiver
escrito depois até ser encontra uma nova linha sera
referente a esse erro. Teremos entdao 0s seguintes
caracteres de descricao de erros:




m;alldos no fi

mlssoes (leitura)

<CM> Criagcdo na memoaria (espacgo...) ‘

<R> Falta de registos das funcdes (copia
dos registos das funcdes)

<AV> Impossivel alterar variaveis (Manobras
criadas)

<TJPM>  Manobra invalida para transitar
(transicoes)
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