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Plan prezentacji

" Geneza i cel projektu

" Projekt systemu

" Implementacja systemu
i * Metodyka badan

= Badania weryfikacyjne

= Podsumowanie i wnioski
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Geneza

Koniecznos¢ modernizacji ukfadu i
oprogramowania robota eksploracyjnego
Trobot 6RW, w celu umozliwienia dalszych
prac nad rozwojem tej platformy przez
cztonkow Kota Naukowego Zastosowan
Sztucznej Inteligencji AI-METH

Rys. 1: Trobot 6RW
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Cel projektu

Modernizacja ukfadu sterowania
obejmujaca:

1. Wymiane gtownej jednostki sterujgcej
z nettopa na Raspberry Pi

2. Opracowanie projektu uktadu
sterowania i systemu sterowania

3. Opracowanie oprogramowania
sterujgcego na platforme Robot Operating
System umozliwiajgcego:

a) pobieranie danych sensorycznych
Rys. 2: Trobot 6RW

b) obstuge uktadéw wykonawczych

c) zdalne sterowanie (Wi-Fi, RC, Xbox).
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Zadania do zrealizowania

1. Identyfikacja koniecznych zmian w uktadzie sterowania robota
2. Opracowanie koncepcji modernizacji uktadu sterowania

3. Modernizacja ukfadu sterowania

4. Opracowanie oprogramowania sterujgcego dla zmodernizowanego
uktadu sterowania

5. Opracowanie planu badan weryfikacyjnych
6. Badania weryfikacyjne

7. Analiza wynikéw i sformutowanie wnioskéw
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Projekt systemu
— Schemat uktadu

Rys. 3: Schemat podpiecia elementéw
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Projekt systemu
— Dostepne sposoby sterowania

Rys. 4: Pad do konsoli XBOX ONE Rys. 5: Radio RC

Rys. 6: Sterowanie za pomocg komputera podtgczonego
do tej samej sieci co robot
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@

Implementacja systemu
— diagram sieci ROS

/web_video_server

flibuvc_camera

fjoy_node
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JR_RC

/L_RC

IR Vel

/R_Pad

fioy

/L Vel

/L_Pad

Rys. 7: Diagram sieci ROS
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Badania weryfikacyjne

Testy jednostkowe
= Test czujnikdw odlegtosci - podczerwieni
= Test czujnika odlegtosci — ultradzwiekowego
= Test IMU
= Test czujnika laserowego
= Testy uktadu jezdnego
=  Testy komunikacji
» Zasieg RC
e Zasieg kamery
e Zasieg sterowania z pada

Test zasadniczy
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250 Czujniki odlegtosci

Badania weryfikacyjne
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Rys. 8: Schemat przeprowadzania pomiaréw Rys. 9: Wykres przebiegu zmierzonych wartosci sygnatow z
czujnikdw w poréwnaniu do wartosci zadanej
E::‘]egméé 20 25 30 35 40 45 50 55 60 65 70 75 80 85 9095 100 105 110 115 120 125 130 135 140 145 150 155 160 165 170 175 180 185 190 195 200

back (IR) 20 21 24 29 34 38 43 48 55 60 63 70 75 80 8595 9 98 107 112 118 126 131 141 147 151 151

left (IR) 30 30 30 30 30 30 30 30 30 30 30 30 30 30 3030 30 30 30 30 30 30 30 30 30 30 30

right (IR) 19 22 25 29 34 38 43 47 52 56 62 67 72 77 8289 92 100 105 109 115 121 127 135 145 151 151

Iagv;ard 20 25 30 34 38 43 51 52 56 60 65 71 75 80 848 91 91 91 91 95 97 100 94 97 9 96 98 9% 9% 9 96 92 91 91 91 091

Tab. 1i2: Zmierzone wartosci sygnatow z czujnikdw odlegtosci w
zaleznosci od odlegtosci czujnika od przeszkody
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Podsumowanie i wnioski

= Cel pracy zostat osiggniety, opracowany system pozwala na sterowanie robotem za
pomocg pada oraz radia RC otrzymujgc dane sensoryczne za posrednictwem sieci ROS.

= Uktad Raspberry Pi 3 B dysponuje mocg obliczeniowa pozwalajgcg na prace systemu,
gdy aktywne sg wszystkie wezty jednoczesnie. W przypadku checi zaimplementowania
algorytmow opartych o sieci neuronowe lub system rozpoznawania obrazéw, lepszym
1 wyborem bedzie wydajniejsza platforma np. Nvidia Jetson

= Czujniki zamontowane na robocie w wiekszosci pozwalajg na w miare doktfadne
okreslenie pozycji oraz wykrycia przeszkéd w otoczeniu robota.

= System jest odporny na usterki komunikacji takie jak nagta utrata sygnatu sterujacego.

= Podwozie robota pozwala na pokonanie wiekszosci przeszkdd i dotarcie w trudno
dostepne miejsca.
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‘k m Modernizacja uktadu sterowania robota

Slalep! eksploracyjnego
Celem projektu byta modernizacja uktadu sterowania Projekt oprogramowania ukladu sterowania
obejmujaca: Sterownik (warstwa sprzgtowa)
1. Wymiane gtéwnej jednostki sterujacej z nettopa na silnikéw DC ~Z
Raspberry Pi T ”
: : e s Czujnik

2.0 B

pracowanie projektu uktadu sterowania i systemu - N Czuniki IR ultradzwugkowy
sterowania 2
3. Opracowanie oprogramowania sterujgcego na platforme Czujnik
Robot Operating System umozliwiajacego: laserowy

a) pobieranie danych sensorycznych
b) obstuge uktadéw wykonawczych
c) zdalne sterowanie (Wi-Fi, RC, Xbox)
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