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PLEC DE CONDICIONS
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Condicions per realitzar el projecte

1. Aquest projecte ha desenvolupat un controlador i un supervisor programats en
MATLAB i Simulink per tant una de les condicions per a que aquest projecte es
pugui dur a terme és tenir una versi6 de MATLAB igual o superior a la versio
2017b.

2. Com el programa treballa amb ROS, es recomana que la versié que es tingui de
ROS sigui ROS Kinetic Kame, ja que és amb la que ha treballat el cotxe amb el que
s’han realitzat les proves. En cas que es vulgui utilitzar un altre versié de ROS
s’haura de tenir en compte quina és la versio estable de MATLAB per a que treballi

correctament.

3. Si es treballa amb un cotxe diferent a 1’utilitzat en el laboratori i especificat en el
projecte, s’haura de canviar els valors o conversions que realitza el controlador per
tal que la resposta del PID sigui la equivalent amb el sistema del cotxe. També
s’hauran de revisar el valors del controlador ja que si es treballa amb un cotxe

diferent aquests variaran.

4. No s’ha de complir ninguna normativa especial de seguretat. Pero en cas de que el
cotxe perdés el control per un error de comunicacions és important que es cliqui en
el switch de la velocitat per poder posar-la a 0 i aturar el cotxe. En cap cas es pot

treure aquest switch del programa.



