Instalace simulatoru Gazebo:
http://classic.gazebosim.org/tutorials?tut=install ubuntu

Ramcovy postup feseni:

main.cc:

Vyhodnoceni dat ze senzoru

Z proménné scan.range ziskdte méfeni ve formdatu std: : vector<double>, vektor
vzddlenosti, ve kterych senzor detekuje pfekdzku nebo volny prostor. Data jsou
syme’rncko ve smeéru jizdy robota a proménnd lacfg. minAngle uddava poco’recm
Uhel méreni. V téchto datech muzete identifikovat Useky, které jsou pro vasi dlohu
ddlezité. Ddle nezopomenTe vyhodnaotit jejich validitu na zdkladé dosahu senzoru
lacfg.maxRange i minimalni vzddalenosti.

Detekce prekdzek a jizda

S pomoci zpracovanych dat detekujte prekdzky v okoli robota a zvolte smér a
rychlost jeho jizdy. Pozadované hodnoty prfeddte robotu funkci
robot.setVelocities (linear, angular).Tou muizete upravovat rychlos’rl \Y
kazdém cyklu kontrolni smyCky s vysokou frekvenci, takze zkuste pracovat is
postupnymi zmménami rychlosti, namisto skokovych. Toto md zejména smysl pro
spousténi na rediném robotu.

Po spusteni simulace v Gazebu muzete prostrednictvim zdlozky "Insert" do prostredi
pridavat prekdzky z nabidky Gazeba. Takto si ovéfite fungovani vaseho feseni.
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