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Abstrakt

Predmétem tohoto ptispévku je navrh a realizace fidici jednotky senzorického subsystému
mobilnich robotl, uréeného zejména pro semiautonomni a autonomni prizkumné roboty a Casto
Vv logistice nasazované autonomni voziky. V ramci navrhu je kladen vysoky dlraz na univerzalnost
a snadnou konfigurovatelnou vysledného subsystému. Z tohoto diivodu bylo pfi jeho realizaci vyuzito
zakladni ptfedzpracovani senzorickych dat. Dil¢im cilem prace je implementace inercialni navigace
vramci fidici jednotky spolecné s navrhem inteligentnich ultrazvukovych senzorti pro mapovani
okolniho prostfedi robotu. Zde je pozornost vénovdna zejména cislicovému zpracovani signalu
obdrzeného od jednotlivych senzorui. Senzoricky subsystém navrzeny vramci prace je schopen
poskytnout zakladni informace pro lokalni i globalni navigaci robotu a je mozné jej pfimo aplikovat
do jeho fidiciho systému.

Uvod

Mobilni roboty jsou stale Ccastéji nasazovany v logistickych procesech pro pirepravu
materialnich vstup do vyroby ¢i v tlohach, kde je lidska pfitomnost nevhodna ¢i pfimo nemozna
kvtli bezpecnosti (napfiklad prizkumné ¢i servisni roboty). Z davodu zvyseni -efektivity
vykonavanych tkont jsou roboty Casto provozovany v semiautonomnim ¢i autonomnim rezimu. Ty
vSak ke své Cinnosti vyzaduji zpétnou vazbu od okolniho prostfedi pro lokalni a globalni navigaci
spole¢né s informacemi o aktualnim stavu robotu umoziujicimi jeho vlastni diagnostiku. Tato zpétna
vazba je poskytovana prostfednictvim senzorického subsystému.

Cilem tohoto piispévku je poskytnout navrh koncepce senzorického subsystému véetné jeho
realizace, ktery bude snadno konfigurovatelny a umozni pfimou implementaci ve vysledném fidicim
systému mobilniho robotu. Pro splnéni téchto pozadavkd byla vyuzita koncepce S jednou fidici
jednotkou a soustavou inteligentnich senzord. Prace se zaméfuje zejména na navrh hardwaru fidici
jednotky a jeji doplnéni o inteligentni ultrazvukové senzory. Ty ke své Cinnosti vyuzivaji pokrocilé
Cislicové zpracovani signalu, které jim umoznuje dosazeni mimotadnych vysledkd mefeni. Pro
poskytovani informaci vyuzitelnych v globalni navigaci robotu byla jednotka dale doplnéna
0 implementaci inercialni navigace.

Experiment a metody

Z davodu dodrzeni koncepce senzorického subsystému s jednou fidici jednotkou a soustavou
inteligentnich senzori byl hardware fidici jednotky vybaven sbérnicemi I°C a CAN pro komunikaci
s inteligentnimi senzory. Ty jiz provadéji zakladni zpracovani senzorickych dat a do fidici jednotky
odesilaji pouze vysledky méfeni. Dale byla jednotka vybavena druhou sbérnici CAN a rozhranim USB
pro komunikaci s ostatnimi subsystémy robotu. Pomoci nich je také mozné do jednotky zapisovat
konfigura¢ni udaje, které jsou ulozeny v paméti EEPROM. Schéma navrzeného senzorického
subsystému spolec¢né s hardwarovou realizaci fidici jednotky je vyobrazeno na obrazku 1.

Ridici jednotka byla déle vybavena sadou snimacii pro méfeni napéti a proudu Fidicich obvodii
robotu, okolni teploty a tfiosym gyroskopem v kombinaci s tiiosym akcelerometrem pro inercialni
navigaci. Ta byla v ramci softwaru implementovana v konfiguraci strap-down systému, jenz poskytuje
udaje o relativni zméné polohy a orientace robotu.
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Obrazek 1. Schéma navrzeného senzorického subsystému pro mobilni roboty véetné
hardwarové realizace fidici jednotky

Kromé hardwaru samotné jednotky byly vyvinuty vlastni ultrazvukové senzory vyuzivajici
jediného piezoelektrického rezonatoru pro vysilani i piijem ultrazvukové viny a impedancni
ptizpusobeni zvysujici dynamicky rozsah méteni. Vysledny signal odrazené ultrazvukové viny byl
Cislicoveé zpracovan kombinaci korelacni metody s vyhodnocenim fazového posuvu.

Vysledky a diskuze

Uvedena koncepce senzorického subsystému umoziuje distribuci ¢asti vypocetniho vykonu
pro zpracovani senzorickych dat do inteligentnich senzorti. Diky tomu jsou kladeny nizké naroky na
vypocetni vykon fidici jednotky i pfi vyuziti sofistikovanych algoritmli cislicového zpracovani
signalu. Priklad distribuce tohoto vypocetniho vykonu pfedstavuji navrzené ultrazvukové senzory,
které diky pokroc¢ilému zpracovani signalu umoziuji méfit vzdalenost k nékolika piekazkam zaroven
S vyssi jak 99,5% ptesnosti.

Zavér

Navrzeny senzoricky subsystém predstavuje univerzalni platformu, jez lze snadno
konfigurovat, modifikovat a implementovat do vysledného fidiciho systému robotu. V uvedené
konfiguraci poskytuje zékladni tdaje o wvnitinim stavu robotu, relativni poloze robotu vuci
referen¢nimu bodu a rozmisténi piekazek v jeho okoli. Tyto informace postacuji pro spravnou funkci
zakladnich algoritm® autonomniho fizeni robotu.
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