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Rajah 1    Kajian kes robot berautonomi
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Rajah 2    Model struktur UMl-RT bagi sistem robot berautonomi
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Rajah 3    Rajah jujukan menunjukkan jujukan mesej antara kapsul
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Jadual 1    Tugasan-tugasan robot dan ciri-ciri pemasaannya

Elemen Tempoh (msaat) Keutamaan

Motorctrl_left 20 4 (tertinggi)

Motorctrl_right 20 4

Subsumption 30 3

Stop 30 2

avoid 50 1

Cruise 50 1(terendah)
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Rajah 4    Komposisi komponen-komponen robot berautonomi menggunakan model PECoS
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Jadual 2    Variasi tetapan bagi Ta dan Tb 

Tetapan Ta Tb

S1
S2
S3
S4
S5
S6
S7
S8
S9

50
50
20
20
20
10
10
10
10

100
50
100
60
20
100
60
40
20
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Rajah 5 Penyelesaian untuk jumlah maksimum bagi Nb untuk kajian kes robot berautonomi 
berdasarkan kepada penggunaan U dan 100% untuk sembilan variasi tetapan bagi 
Ta dan Tb 

Bilangan perlakuan robot (N
b
)

Pe
ng

gu
na

an
 (U

)
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Jadual 3 Titik persilangan bagi kumpulan Ta 

dengan u1  dan u2

Ta n(21/n – 1) 1

50 14 29

20 4 11

10 1 3

Jadual 4    Ciri-ciri pemasaan MobileRobot’s

Tugasan Komponen Tempoh Tugasan 
(ms)

MobileRobot 10

Motorctrl_left 10

Motorctrl_right 10

Subsumption 20

Stop 20

avoid 20

Cruise 20

Manrobotintf 100
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