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Navrh Fidiciho systému pro Hexapod s Raspberry Pi
Bc. Jakub Hirnsal, Ing. Miroslav Holada, Ph.D.
Abstrakt
Cilem této prace je realizace podvozku se Sesti koncetinami tzv. Hexapodu a vytvofeni
ovladaciho software s webovym rozhranim a video streamem. Zavérem této prace je robot otestovan na

rizny typech terénd a je zrealizovana zakladni uloha vyhybani se prekazkdm s pomoci ultrazvukovych
senzor.

Uvod

Ukolem této prace je vytvoreni robota s ovladacim softwarem. P¥inosem této prace je ovladani
robota z webového rozhrani obsahujici video stream.

Motivaci prace je vytvoreni lepsi verze robota, nez je soucasnd verze na katedfe. V praci jsou
nejprve popsany zakladni typy podvozkil, poté se prace zaméfuje pouze na kracivé podvozky se Sesti
koncetinami. Dale je v praci popsana piima a inverzni tloha robotiky a pohybové algoritmy.

Realizace robota a ovladaciho software

V ramci prace byl vytvofen robot ze stavebnice Bioloid Premium, z osmnacti servomotort
Dynamixel AX-12+ a z vyrobenych dili na 3D tiskarné. Ovladaci software vychazi ze zdrojovych kodi
pro robota PhantomX.

Robot dale obsahuje: Raspberry Pi, Li-Po baterie s 2600 mAh, pifevodnik USB2Dynamixel a
vyrobena napajeci deska.

Na Raspberry byl naistalovan LAMP server. Webové rozhrani bylo napsano v PHP a javascriptu
S pouzitim jQuery. V rozhrani je mozné ovladat robota dvéma joystiky a deviti tlacitky. Data
z webového rozhrani jsou ukladana do MySQL databaze, ze které je C++ program ¢te a naopak.
V rozhrani je dale video stream z webové kamery. O tento stream se stara MJPG Streamer.

Pro vypocet soufadnic konéetin byly pouZity tyto vzorce:
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Obrazek 1. Konstrukce robota véetné
webové kamery a senzort.
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Obrizek 2. Uhel stehenniho a holenniho kloubu. Obrazek 3. Uhel kyéelniho kloubu.

Vysledky a diskuze

Robot byl otestovan na riznych typech terénu: $térku, travé, pisku, kaminkd, dlazbé a plovouci
podlaze. VSechny pohybové algoritmy (tripod, wave, ripple) fungovaly na vSech typech terént dobfe.
Nejvétsi problém mél pohyb tripod ve vysoké travé a vSechny typy pohybovych algoritmi mély
problémy s chiizi na hodné ¢lenitém terénu.

Spotieba energie robota pfi maximalnim vyuziti servomotord byla namétena 9,1 Ah a robot by
vydrzel v provozu 16 minut. Pfi primérném vyuzivani by mél vydrzet pfiblizn¢ hodinu.

Pro vytvofeni ukazkové ulohy byly pouzity 4 ultrazvukové senzory HC-SR04 a Arduino
MEGA, které komunikuje s Raspberry ptes UART. Hlavni program byl osetfen tak, aby neumoznoval
pokracovat smérem, kde byla detekovana prekazka.

Zavér

Robot typu Hexapod byl uspésné zrealizovan s webovou kamerou a ultrazvukovymi senzory.
Dale byl vytvoien ovladaci software s webovym rozhranim na Raspberry PI.

Testovani robota na riznych terénech bylo tspésné, robot si dovedl poradit i s vysokou travou,
piskem i $térkem, bez vétsich problému. Prekazky robot detekuje do urcité vzdalenosti a pod urcitym
thlem. Robot dokaze zabranit srazce s prekazkou.

Podékovani

Tato prace byla podpofena z projektu Studentské grantové soutéze (SGS) na Technické
univerzité v Liberci v roce 2017.
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