KONTAKT 2010 %

Robot HERO

Autor: Ondrej Zeman
Vedouci: doc. Ing. Jiri Bayer, CSc.

Katedra Fidici techniky FEL CVUT Praha 20.5.2010




Robot HERO

 Puvodné ,domaci
robot”

* Motorola 6808, 4kB
Rekonstrukce
 V\yména RS

— PC/104
* Vyména pohonu

— Maxon EPOS
« CANopen, LAN




Robot HERO - tato DP

Instalace senzorickeho systému
— Laserovy skener
— Optickeé senzory vzdalenosti

Rozsifeni fidici aplikace
— Mapovani
— Planovani cesty
Kinematika

Mechanicke upravy
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700




Robot HERO - problémy

* Nejistoty v mereni
— Odometrie

— Potreba korekce

(UrCeni polohy v mape dle aktualniho skenu —
prohledavani Monte Carlo)

* Narocnost na vypocetni vykon
— Mapovani, korekce polohy
— Komprese mapy (JPEG)
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Robot Heathkit ET-18 HERO

*Vyrabén v 80-tych letech jako hobby robot

*Rizen procesorem Motorola 6808, 4kB RAM

*Programovan uzivatelem prostrednictvim numerické klavesnice
*Mechanicka ruka s 5-ti stupni volnosti

*Krokové motory pro pojezd a ovladani ruky

V roce 2007 zacala rekonstrukce, doslo k nasledujicim upravam:

*VVymeéna napajeciho systému

*Instalace Fidiciho pocitace PC/104 a pristupového bodu sité WiFi

*Nahrada krokovych motoru stejnosmérnymi pohony od firmy Maxon,
rizenymi pomoci aplikacniho protokolu CANopen

*Rekonstrukce mechanické ruky

V ramci této diplomové prace byly reseny tyto problémy:

*Finalni mechanické upravy

*Instalace senzorického systému (laserovy skener + optické dalkomeéry)
*Mapovani prostredi

*Kinematika mechanického manipulatoru

*Prislusné upravy ridiciho a uzivatelskeho SW

Robot je v soucasnosti schopen:

*Sestavovani mapy prostredi

Automatického prejezdu na zadané souradnice (planovani trasy)
*Nouzoveho zastaveni pokud se blizi k prekazce nepostihnuté v mape
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