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Wstep
Plan prezentacji
Geneza i cel pracy

Plan prezentacji

Q Wstep,
o Geneza i cel pracy.
@ Opracowany projekt,
e Zatozenia pracy,
e Zatfozenia systemu sterowania.
© Implementacja systemu,
e Aplikacja operatora,
e Aplikacja robota,
e Aplikacja do testowania.
@ Podsumowanie

e Whioski,
o Kierunki rozwoju.
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Opracowany projekt Zatozenia pracy
Zatozenia systemu ster

Wykorzystane komponenty
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Opracowany projekt Zatozenia pracy
Zatozenia systemu sterowania

Struktura sprzetowa systemu

System sterowania robota

Komputer operatora Komputer robota

Plytagiéwna Plyta gléwna
Magistrala USB
Karta
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Karta sieciowa Karta sieciowa Sterownik silnikéw
Skaner laserowy
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Opracowany projekt

Zatozenia pracy
Zatozenia systemu sterowania

Szkieletowa struktura logiczna systemu

Ustawienia
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Opracowany projekt Zatozenia pracy
Zatozenia systemu sterowania

Szkieletowa struktura logiczna systemu

Ustawienia
Sterowanie | Trobot
Hawistura I Kentroler | Glos
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Alctualizuj plik korfiguracyjny robota

e dodawanie / usuwanie komend
e modyfikacja komend

@ przypisanie komend do pliku zachowan
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Opracowany projekt Zatozenia pracy
Zatozenia systemu sterowania

Szkieletowa struktura logiczna systemu

@ state wejscia i wyscia
o dowolny uktad potaczen
@ mozliwos¢ edycji dynamiczne;j oplaim
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Aplikacja operatora
Aplikacja robota
Aplikacja do testowania
Badania weryfikacyjne

Implementacja systemu

Gtowne okno

a=! PSiUI - Operator
192.168.1103

Sterowanie
Glosowe -

Tryb bezpieczny

w o X[E e = am e a]t]

FPS:0

Informacie zwrotne
LabView - Pitka

J

Sinki - predkodet
© Recczywista ) Kontrolera
Lewy: 0,00 Prawy: 0.00

Mowa -rozkazy

lstop
drving left
ldriving nght 2

fortroler: &
Sirefy kortrolera

Nazwa Wartos¢
Strefa 1 0241
Strefa 2 0.268
Strefa 3 0685
Strefa 4 1,000
Strefa § 1.000
Sirefa 6 0520

8 |
/ Polgczono: 781

Andrzej SKRZYPEK Praca dyplomowa




Aplikacja operatora
Aplikacja robota
Implementacja systemu i do testow

Gtowne okno

@ wifaczanie / wytaczanie modutu rozpoznawania mowy

@ wywotywanie okna ustawien sterowania gtosowego
@ okno komunikatéw sterowania gtosowego

e o przyjetej komendzie

e o zmianie kontrolera po czasie

e o aktualnym kontrolerze
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Aplikacja operatora

Aplikacja robota
Implementacja systemu Apli a do tes

Badania weryfikac

Ustawienia - konfiguracja

Ustawienia
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Aplikacja operatora

Aplikacja robota
Implementacja systemu Apli a do tes

Badania weryfikac

Ustawienia - komendy
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Implementacja systemu

Obstuga plikéw

Aplikacja operatora
Aplikacja robota
Aplikacja do testowania
Badania weryfikacyjne

modelujacych zachowania
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Aplikacja operatora

Aplikacja robota
Implementacja systemu Aplikacja

Badania weryf
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@ mozliwos¢ przesytfania plikéw przez sieé

e w przypadku pracy pod adresem dostepu sieciowego
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Aplikacja operatora

Aplikacja robota
Implementacja systemu Aplikacja do testowania

Badania weryfikacyjne

Testowanie plikow modelujgcych zachowania
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Aplikacja operatora

Aplikacja robota
Implementacja systemu Aplikacja do testowania

Badania weryfikacyjne

Plan badan - badania czastkowe

C
. =] 0.
B
E
@ Badanie doktadnosci @ Badanie skutecznosci
zatrzymania robota przyjmowania rozkazéw
w zadanej odlegtosci w réznych warunkach
od przeszkody i z wykorzystaniem o

réznych urzadzen
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operat:
robota
Implementacja systemu ikacja do testowania
ia weryfikacyjne

Plan badan - badanie zasadnicze

@ Badanie sprawnosci pokonania zaplanowanego toru
w zaleznosci od zastosowanej metody sterowania O
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Implementacja systemu

Wyniki badan

Badania weryfikacyjne

@ Wyniki przeprowadzonych badan wskazuja na znacznie nizsza
skutecznos$¢ sterowania gtosowego wzgledem sterowania
za pomocy klawiatury. Jednakze mozliwe jest sterowanie
robotem bez uzycia rak, jak réwniez wprowadzenie czesciowej
autonomii robota.
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Whioski

Kierunki rozw

Bibliografia
Podsumowanie Plakat

Whioski

© Dzieki opracowaniu szkieletowego systemu sterowania
osiggnieto wysoka uniwersalno$¢ tego systemu.

@ Pliki modelujace zachowania moga by¢ modyfikowane
praktycznie na biezaco w trakcie dziatania systemu.

© System moze by¢ stale doskonalony - sieci i parametry
konfiguracyjne moga by¢ dostrajane do warunkéw w jakich
robot ma pracowad.

@ Mozliwosé¢ szerokiej konfiguracji sterownika robota, zaréwno
plikow sieci Bayesa, jak i pliku konfiguracyjnego sterownika,
stwarza wiele mozliwosci, ale réwniez zagrozenie przy
niewtasciwej konfiguracji.
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Whioski

Kierunki rozwoju

Bibliografia
Podsumowanie Plakat

Kierunki rozwoju

@ Rozbudowanie sieci o kolejne wejscia i wyjscia, na przyktad
czujniki zblizeniowe, czy modut IMU. Umozliwi to bardziej
precyzyjne i mniej kolizyjne poruszanie sie robota.

@ Przeprowadzenie prac nad bardziej ztozonymi sieciami
modelujacymi zachowania w celu zapewnienia jeszcze
sprawniejszego realizowania ruchu autonomicznego.

@ Rozbudowanie mozliwosci obstugi interfejsu uzytkownika
aplikacji operatora z wykorzystaniem polecen gtosowych.

@ Przeprowadzenie testéw dziatania robota w warunkach
imitujacych docelowe przypadki uzycia robota, takich jak pole
walki, dziatania ratunkowe lub oprowadzanie studentéw po
wydziale Mechanicznym Technologicznym. ip 3
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Kierunki rozwoju
Bibliografia
Podsumowanie Plakat

Bibliografia

@ Zdjecia:

@ Slajd 3: Geneza i cel pracy
http://www.bostondynamics.com/img/BigDog_OCU.png,

@ Slajd 4: Wykorzystane komponenty - BayesFusion LLC
https://www.bayesfusion.com/.

@ Zrédta:

@ Mateusz Kalisch, Piotr Zamorski, Krzysztof Olek i in. System sterowania szesciokotowego robota
do detekcji przedmiotéw o okreslonych cechach geometrycznych i materiatowych. Opracowany w
ramach przedmiotu Projektowanie Systeméw | Uktadéw Inteligentnych, Politechnika Slaska,
Gliwice 2013.

@ BayesFusion, LLC. https://www.bayesfusion.com/. Dostep: 2017-05-06.

@ A. Skrzypek. Projekt systemu sterowania robota mobilnego z zastosowaniem metody
rozpoznawania mowy, Praca przejsciowa. Politechnika Slqska, Instytut Podstaw Konstrukgji
Maszyn, Gliwice, 2017.
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Podsumowanie Plakat
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SYSTEM STEROWANIA ROBOTA MOBILNEGO
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