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Robotiranyitas tamogatasa tavoli érzékelo
rendszerrel

Bevezetés

A vilagot melyben ¢liink egyre jobban atszovik az informécids
technologia vivmanyai. Integralt szamitogépek vannak a legkiilonfélébb
elektromos hasznalati eszk6zOkben melyekkel kapcsolatba Iépiink a
mindennapi életiink soran.

A szamitogép interakciot legtobbiink az asztali szamitdogépek
hasznalata soran tanulta meg legtobbszor egér és billentylizet segitségé-
vel, ezért az utoébbi hlisz évben a grafikus felhasznaldi interfész volt a
meghataroz6. Sajnos azonban bizonyos feladatok ugymint a rajzolas,
vagy az alairas, tovabba bizonyos felhasznal6i csoportok ugymint a fo-
gyatékkal €16k megkivannak tovabbi beviteli modokat is.

Ezért az utobbi években egyre népszeriibbek az olyan beviteli
technologidk fejlesztése, melyek természetesebb, az emberi kifejezéshez
jobban illeszkedd bevitelt tesznek lehetévé. Ilyen technologiak az érin-
toképernydk, beszéd és gesztusfelismerd rendszerek.

Célok

A kutatés célja olyan gombnyomasmentes iranyitas kifejlesztése,
amely lehetdvé teszi mobil robot intuitiv vezérlését. Tovabbi cél a drot-
nélkiili kommunikécio biztositasa, mely a felhasznaloé kényelmének fo-
kozasa mellett képessé teszi a rendszert akar a fejre szerelhetd (Head
Mounted Control System) kivitel megvalositasara is. Az eredmények a
gyakorlati implementacio soran keriilnek bemutatasra.

* Szépe Tamas, PhD hallgatd, Szegedi Tudomanyegyetem, Természettudomanyi és
Informatikai Kar, Szeged
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Felhasznalt eszkozok

Megvalositasnal elsddleges szempont a szabvanyokat kovetd
hardverelemek és a lehetdleg nyilt forrasu, jol timogatott fejlesztoi kor-
nyezetek valasztasa volt, biztositva az egyszeri illeszthetdséget, a biz-
tonsagos kommunikaciot. Ezek fényében az alabbi fobb hardverkompo-
nensekbdl all dssze a rendszer.

Mobil robotplatformnak a K-Team népszerli robotjanak legujabb
Khepera III tipusa szolgalt (1. dbra). A robotba integralt mikroszdmito-
gép szamitasi képességét egy DsPIC 30F5011 tipusa 60MHz-es procesz-
szor szolgéltatja, a rajta futdé programoknak 4KB rendszermemoria, és
tovabbi 66 KB tarhely all rendelkezésre. A mozgasat két szénkefés 1épte-
tomotor biztositja, melyekkel elérhetd nagyjabol 50 mikrométer pontos-
sagu vezérlés idedlis koriilmények kozott. A roboton talalhatoé 9 infravo-
ros tavolsag illetve fényerdsségmérd melyek hatotavolsadga 25 cm, vala-
mint tovabbi 2 szenzor a talaj felé forditva melyekkel vonalkdvetési fel-
adatot lehet végezni. Tavoli akadalyok detektalasat 5 ultrahang szenzor
segitségével képes végezni, melyek hatotavolsaga 20 cm-tdl 4 méterig
terjed. Aramforrasnak egy tolthetd, 1400 mAh-s Litium Polimer akku-
mulator szolgal, mely 8 6ras folyamatos lizemid6t biztosit. A kommuni-
kacidt szabvanyos, 115200 bps atviteli sebességii soros port, tovabba
egy Bluetooth adapter biztositja. A robot a&tmérdje 1300 mm, magassaga
70 mm, tdomege 690 g, maximalis teherbirasa 2000 g.

—
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Tavirdnyitd modulként a gyorsuldsérzékeldkkel ellatott Sun-
SPOT szenzorra keriilt a valasztas (2-es abra). A szenzor a SUN Micro-
systems fejlesztette a szenzorhalozatok kutatdsat sokrétli alkalmazhato-
sagat és népszerlsitését tlizve ki célul maga elé, amikor megalkotta a
SunSPOT fejlesztdi csomagot. A csomag részét képezi két mobil érzéke-
164llomas, egy bazisadllomas, valamint a JAVA nyelven irt program-
konyvtar.

A mobil szenzorallomas modularis felépitésii, legfeljebb harom
komponenst lehet egyetlen csomagba fizikailag dsszekacsolni. A koz-
ponti lapon taldlhaté a 180MHz-es 32 bites ARM 920T CPU, melyen a
programok futtatdsdra 512KB rendszermemoria, valamint 4MB Flash
memoria-tarolasi kapacitds all rendelkezésre. A kommunikéciot a
2,4GHz-s IEEE 802.15.4 (Wifi) szabvanyu halozati csatolo biztositja a
kiilvilaggal vagy tovabbi szenzor modulokkal. Vezetékes dsszekottetésre
mini-b tipusd USB csatol6 all rendelkezésre. Aramforrasnak egy tolthetd
750 mAh-s Litium Ion akkumulator szolgal, alvé allapotban csupan 36
mikroamper aramfelvétel mellett igen hosszl, akar 900 nap készenléti
iddt, vagy intenziv szamitds és adattovabbitas mellett legalabb 7 ora
iizemidot biztositva a rendszernek.

Az érzékeldlap kozvetleniil a kozponti lapra csatlakozik. Ezen a
kartyan kapott helyet a haromirdnyu gyorsuldsmérd, mely akar 6 G-s
gyorsulasig képes érzékelni, valamint helyet kapott egy homéro, egy
fényerdsségmérd, 8 darab haromszinli LED, tovabba analdg és digitalis
csatlakozok tovabbi szenzor illesztésére.




A robot és az iranyitod szenzor kozti kommunikaciot egy asztali szamito-
gép tolti be, melyhez egy Bluetooth adapter és egy SunSPOT bazisallo-
mas csatlakozik, igy biztositva mind a robot, mind pedig az iranyit6 felé
a kommunikéciot. A robot iranyitasat a PC-n fut6 MATLAB program
végzi.

Az iranyito6 rendszer

Az iranyitorendszer a gyorsuldsérzékelok segitségével allapitja
meg a nehézségi gyorsulds vektoranak aktualis irdnyat. Az igy kapott
vektornak a mérdegység relativ koordinatatengelyeivel bezart szogei
adjak a késziilék dolési, és billenési szogét. Ezen szogeknek a maximali-
san 45 fokban meghatarozott értékekhez mért aranyaival mar kozvetle-
niil megkapjuk a robotiranyitasi paramétereket, azaz ha a szenzor alfa
szoggel (kisebb mint 45 fok) elore billen, akkor a robotnak 45/alfa szo-
ros sebességgel kell elére mennie, ugyanigy az oldalra billenés mértéké-
vel kanyarodnia kell. Megallitani a szenzor vizszintes allapotba juttata-
saval lehet.

Az iranyito egységen futd kod biztositja a kozvetlen felhasznaloi
visszajelzést a szines LED-ek segitségével, melyek szinérdl, valamint a
sorrendben vilagité LED pozicidjardl olvashatd le az érzékelt vektor
iranya. A szenzoron futd program feladata a kiszamitott vektor tovabbi-
tasa a PC-re.

A teljes rendszer komponensei

A teljes rendszer hardveres €s szoftveres komponensei lathatok a
3-as abran. A felsd részen a fizikai komponensek, valamint az azokat
0sszekoté kommunikacios csatornak lathatok, az abra also felében pedig
a hardvereken futdé programok lathatok a parhuzamosan futd szalakra
bontva.

Az adatut fizikailag az irdnyit6 szenzorrol indul, mely Wifi kap-
csolatban all a bazisallomassal, ami USB-n keresztiil kommunikal a PC-
vel. A feldolgozott adatokat a PC Bluetooth-on keresztiil kiildi el a mobil
robotnak, ami végrehajtja kapott utasitast. Ez az adatat folyamatosan
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zajlik, kiilonbozo sebességekkel, amelybdl adodoé szinkronizacids prob-
lémékat a parhuzamosan futd programszalak kiiszobolnek ki.

Az egy gépen egy feladatkort biztosité programok kozds felho-
ben helyezkednek el. Minden felhdben bekezdésekre vannak bontva a
parhuzamos vezérlési szalak, melyek elején az implementacios nyelv
megnevezése all. A PC-n futdé JAVA kommunikécios egység a szintén
PC-n fut6 MATLAB kommunikaciés programmal TCP/IP-n kommuni-
kal, ami lehetévé teszi az internet haszndlatdval, hogy a két program
egymastol fizikailag tavol 1évé kiillon PC-ken valo futtatasat, melyek
egymastol gyakorlatilag tetszéleges tavolsdgban lehetnek amennyiben
internetelérésiik biztositott.
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3. abra
Konkluzio, jovobeni munkak

A dolgozatban bemutatott rendszer egyszeriien kezelhetd, intuitiv
vezérlést biztosit a hozza kapcsolt mobil robotnak. Mivel a taviranyito
tomege €s mérete is kicsi, ezért megoldhatd annak fejen viselése, amivel
felszabadulhat a felhasznald keze, mégis biztositja a teljes korli vezér-
lést. Az itt bemutatott komponenseknek orvosi, katonai, és civil felhasz-
nalasi lehetdségei egyarant vannak ugymint: fejjel irdnyithatd elektro-
mos kerekesszék, mobil megfigyeld rendszer, tdvolrdl irdnyitott robot,
vagy egyéb tavlabor alkalmazésok.

Ahhoz hogy a robot képes legyen 6nallé munkavégzésre, az in-
telligenciajat kell fejleszteni. Ez a folyamat jelenleg is tart, valamint ta-
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volabbi cél a mobil robot Uj szenzorokkal torténd felszerelése, ezaltal
helymeghatarozo képességének javitasa.
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