Studentska Konference Fakulty Mechatroniky, informatiky a mezioborovych studii
2. erven 2016, Liberec, Ceska republika

Rozsiteny Abstrakt

Pokrocilé Fizeni pohonii pro mobilni robotickou platformu a jejich
laboratorni testovani

Be. Krémar Lukas, Ing. Pavel Jandura, Ph.D.

Abstrakt

Uvod

Tato diplomova prace se zaobira pokrocilym fizenim elektrickych pohonti pro mobilni robotickou
platformu a jejim laboratornim testovanim. Naplni této diplomové prace je navrh konkrétniho pohonu
a trak¢ni baterie, dale pak tvorba samotného programu, ktery jiz ¥idi samotné servomotory a vytvari
fidici systém prevadéjici pozadovana data o sméru a rychlosti mobilni platformy na jednotlivé signaly
pro servomotory. Tento servopohon musi mit dostacujici vykon pro transport pozadovaného materialu
pozadované hmotnosti. Trakéni baterie taktéz musi mit dostaCujici parametry s ohledem na dobu
provozu na jedno nabiti. Samoziejmosti jsou zabezpecovaci prvky, naptiklad v podobé ultrazvukovych
gidel, branici kontaktu s osobami & piekazkami. Rizeni mobilni platformy je prozatim za tGdelem
laboratorniho testovani feseno ovladanim radiovym dalkovym ovladadem. Ridici systém mobilni
platformy je uzptisoben pro komunikaci s nadfazenym autonomnim fizenim.

Experiment a metody

Zakladnim tukolem experimentu bylo zapojeni obou pohond ovlddanych obdélnikovym
signalem. Ovladani bylo ptipojeno pies dva vstupy servopohont ovladajici smér a rychlost ota¢eni.

Dalsi fazi bylo pfipojeni napajeni z trak¢ni baterie. K tomu bylo zapotifebi ozivit jednotku BMS
[1]. Dle pokyni vyrobce musel byt dodrzen specificky postup, aby nedoSlo k poSkozeni vstupl
mikroprocesoru jednotky.

Nasledné mohl byt jiz tvofen samotny program mobilni platformy. Nejprve byl vytvoren
generator obdélnikového signalu, nezavislého na béhu hlavniho programu, pro test funkénosti celého
zapojeni. Nasledné bylo zapotiebi Cist data od pfijimace vysilacky a nasledné je pfevést do vhodné
¢iselné podoby. Spojenim téchto dvou zdkladnich programil a jeho nasledujici nadstavbou uZzivatelsky
privétiveéjsiho ovladani vznikl fidici systém ovladani pohonti mobilni platformy. Tento systém je
uzpusoben pro zaménu ovladani vysilackou vy$§im systémem ovladani, jako napiiklad autonomni
fizeni.

Mechanickd konstrukce pohonu platformy je koncipovdna pomoci dvou servomotort
s planetovymi pfevodovkami, které jsou pies drazkovy femen spojeny s koly platformy. Bohuzel az
behem ladéni regulatorti servomotorit v dodaném software [2] se zjistilo, Ze zde neni mozné vytadit
polohovou regulaci. Pruznost a vile drazkového femenu, tak vychylovaly cely systém pohonu za mez
stability regulace. Tim vznikaly rostouci kmity pohont pfi zastaveni. Jedinou cestou, jak uspokojivé
vyfesit tento problém se stavajicimi servomotory tak je zavést v fidicim programu rozjezdové a brzdici
rampy.

Vysledky a diskuze

Vzhledem k tomu, Ze vypoc¢teny potiebny kroutici moment na kolech mobilni platformy je roven
hodnot€ Melo = 4,94 Nm, po rozsahlém prizkumu trhu a uvazeni, bylo rozhodnuto o kombinaci BLDC
motoru Leadshine iSV-B23180 spole¢né s planetovou prevodovkou B&R tady 8GP30-60.

Za uelem zjisténi realnych hodnot ucinnosti prevodovky a samotného motoru bylo provedeno
méfeni na dynamometru Dynofit ASD 6,3K-4 [3]. Pfi pokusu méfeni samotného motoru na tomto
dynamometru byl zjistén fakt, Ze dynamometr ma zna¢né velky moment setrvacnosti, ktery neni schopen
motor prekonat, i diky tomu, Ze nelze vyfadit polohovou regulaci PID regulator motoru. Méfeni
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samotného motoru bylo provedeno na experimentadlnim dynamometru, ktery navrhl doc. Ing. Josef
Cernohorsky, Ph.D. a také pomohl s mé&fenim téchto motorti. Mé&feni motort i s ptevodovkami bylo
provedeno na dynamometru Dynofit, jelikoz s pfevodovym pomérem 10:1 jiz motor m¢l dostatecny
kroutici moment pro piekonani setrvacnych sil dynamometru.

Samotnd mobilni platforma byla testovana na laboratorni draze odpovidajici prostredi
a naroc¢nosti, ke které je ur¢ena. Stfedni hodnota vykonu na testovaci draze je rovna E=33 W. Jmenovita
kapacita trakeni baterie ¢ini 184 W. Lze tedy jednoduchym vypoctem pfedpokladat nepietrzity provoz
mobilni platformy z trakéni baterie vice nez 5,6 h.
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Obriazek 1. 2D graf u¢innosti motoru s ptevodovkou  Obrazek 2. Mobilni platforma

Zavér

Po instalaci pohonti mohl byt postupné tvoren fidici systém téchto pohond. I pies dlouho fesené
potize byl fidici systém navrzen do podoby vhodné i pro spoluprici s nadfazenym systémem
autonomniho fizeni.

Béhem realizace mobilni robotické platformy se vyskytlo nékolik problémi. Za nejvétsi
problém lze povazovat nemoznost vytadit polohové regulatory pouzitych servomotorti. Tim padem neni
mozné spolehlivé identifikovat prenosovou funkci systému mobilni robotické platformy. Postupné byly
nastaveny hodnoty jednotlivych slozek PID regulatort pii sledovani pribéhi otaceni htideli motorti.

Béhem laboratorniho testovani na dynamometru a testovaci draze byly zjistény skvélé vysledky
ucinnosti pohont, ptevodovek i spotfeby. Doba provozu mobilni robotické platformy byla ustanovena

nejméné 5,6 hodiny.
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