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Plan prezentacii

» /akres pracy

» Definicja problemu oraz
zatozenia

» Koncepcja

» Sprzet oraz platforma
badawcza

» Platforma Phoenix Il
» Weryfikacja
» Podsumowanie olsl.pl




Lakres pracy 315

» Przeglagd stanu techniki, dokumentacii i rozpoznanie
zasady dziatania udostepnionego sprzetu.

» Sformutowanie zatozen systemu.

» Opracowanie koncepcji systemu sterowania oraz
Interfejsu uzytkownika.

» Projekt i implementacja systemu sterowania.
» Implementacja interfejsow uzytkownika.

» Zaplanowanie i przeprowadzenie badan
weryfikacyjnych.

» Sformutowanie wnioskow.
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Definicja
problemu

» Robot mobilny
szeSciokotowy na
zawody ERC

» Silniki BLDC

» Rozwigzania
przemystowe (PLC)

» Interfejsy uzytkownika




[atozenia dotyczgce systemu 5115

» Interfe|sy uzytkownika z priorytetem sterowania
» Mozliwosc sterowania z uzyciem aparatury RC
» Komunikacja z komputerem

» Poruszanie sie w przod, w tyt oraz skrecanie
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PLC oraz plattorma badawcza 715
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INnterfe]s uzytkownika
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» Parametry regulatorow PID

» Zaleznosc¢ predkosci robota od sygnatu sterujgcego
» Rozwigzanie napotkanych problemow

» NiezawodnosS¢ komunikacii

» Priorytety sterowania

» Jazda po linii prostej

» Jazda po wytyczonej sciezce
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Weryfikacjo
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» Realizacja zatozen
» Problemy

» Interfejsy sterowaniag
» Weryfikacja

» Rozwoj projektu
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