FIITkari zozali uspech v sut’azi automobilovej simulacie

Tim Studentov Ready2Win — Maro$ Bednar, Adam Brcéek , Marek Bris, Marian Florek,
Vojtech Juhasz, Juraj Kosmel’ a Ivan Valencik pod vedenim Petra Vilhana sa umiestnili
na 2. mieste v medzinarodnej sut’azi autopilotov simulovanych automobilovych pretekov
The 2011 Simulated Car Racing Championship @ CIG 2011, ktora sa uskutoc¢nila na
prelome augusta a septembra v Soule (Kérea).

8 timov, ktoré postupili do findle sitazilo v 9 pretekoch pocas 3 konferencii: EVO*-2011
v Turine (Taliansko), ACM GECCO-2011 v Dubline (irsko) a IEEE CIG-2011 v Soule
(Korea), kde boli vyhlaseni vitazi celych majstrovstiev — tim s najvyssim celkovym skore.
Studenti FIIT sa umiestnili na 2. mieste za $tudentmi z TU Dortmund (Nemecko) pred
Studentmi z Malaga University (Spanielsko)

V ramci predmetu Timovy projekt sa na§ tim Ready2Win zameral na vyvoj autopilota
simulovanych automobilovych pretekov. Jednym z hlavnych cielov bola aj Gc¢ast na na
medzinarodnej sut'azi autopilotov navrhnutych pomocou TORCS frameworku, organizovanu
univerzitami Politecnico di Milano a Julius-Maximillians Uninversity Warzburg.

TORCS

The Open Racing Car Simulator (TORCS) je framework, ktory sa vyvija od roku 2004
a poskytuje prepracovany fyzikalny model, prostredie pre interakciu autopilota s okolim, siet’
senzorov a takmer neobmedzené moznosti navrhu autopilota, od jednoduchého, staticky
naprogramovaného s uzavretou mnozinou schopnosti, cez autopilota so schopnostou
natrénovat’ sa, az po dynamicky sa zdokonal'ujuceho v redlnom case. Jedna sa o architektiuru
klient-server. Autopilot disponuje senzormi a efektormi, pomocou ktorych prijima informécie
z okolitého prostredia a nasledne vykonava adekvatne akcie. Vymena informécii medzi
serverom a klientom sa uskuto¢iuje kazdych 10 ms. Framework umoznuje aj vytvorenie
vlastného dizajnu automobilu, ¢o nas tim v plnej miere vyuzil.

Autopilot

Autopilot, postaveny na modularnej architekture, je implementovany v jazyku Java. Centralny
riadiaci modul rozhoduje o pouziti ostatnych modulov a komunikuje so serverom. Dalgie
moduly su: modul zodpovedny za jazdu, modul uréeny na ziskavanie a spracovanie informécii
o trati, modul optimalizujuci trajektoriu pred vjazdom do zékrut, modul zabezpecujuci navrat
pilota do vychodiskovej pozicie jazdy po koliznych situaciach, modul predbiehania
a stabilizacny modul (obdoba ABS a ASR systémov). Poslednym, skor doplnkovym
modulom, je modul telemetria, ktory sluzi na offline analyzu dét ziskanych zo senzorov
a efektorov pilota pomocou grafov.

Platforma TORCS je v neustdlom vyvoji, priCom v kazdom ro¢niku pribudni v moZnostiach
ovladania pilota, resp. vo fyzikdlnom modeli prostredia nové prvky. NajvyraznejSou zmenou,
oproti predchadzajicim ro¢nikom, bolo vnesenie Sumu do senzorov, ¢o malo za dosledok
skreslenie ziskavanych dat. S touto nepresnostou sme museli pri vypocétoch ratat’ a Sum v ¢o
najvicsej miere eliminovat. DalSou novinkou bola moZnost pouzitia spojky pri radeni
rychlosti. Toto sme vyuzili pri rozbiehani a zaznamenali sme vyrazne zvySenie efektivity
rozbiehania.



Dosiahnuté vysledky

S naSim autopilotom sme sa zicastnili vSetkych troch medzinarodnych konferencii, ktoré sa
konali v Turine, Dubline a v Soule. Kazda sitaz sa skladala ztroch casti, ato tréningu,
kvalifikacie azavodu. Po absolvovani tychto konferencii sme sa umiestnili v celkovom
rebricku na 2. mieste. Projekt sme prezentovali aj na Studentskej vedeckej konferencii
IIT.SRC organizovanej nasou fakultou a na festivale vedy Noc vyskumnikov, ktory sa uz po
niekol’ky krat konal v ndkupnom centre Avion v Bratislave, na ktorom boli prezentované
projekty zrdznych oblasti vedy a vyskumu. N&§ projekt sa teSil velkému zidujmu, coho
dokazom bolo aj niekol’ko ponik na spolupracu a prezentovanie nasho projektu na dalSich
podujatiach.

Dizajn nasho autopilota
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