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Zawartosc wyktadu

Wyktad dotyczy przyktadowego procesu projektowania
robota mobilnego.

> Koncepcja

> Wybor komponentow

> Uruchomienie podzespotow

> Budowa i uruchomienie prototypu
> Finalna postac robota

> Test




Etap 1 — koncepcja
Przeznaczenie robota (cel jaki chcemy osigagngc¢)
- transport, inspekcja, odkurzanie

Warunki pracy
- podtoze, otoczenie, szerokosc tras

Dostosowanie do potrzeb i istniejgcej infrastruktury
- wymagania procesu
- oczekiwania klienta

Parametry (dobor komponentow)
- wymiary, obcigzenie, predkosc, czas pracy




Etap 1 — koncepcja

Warunki pracy

- podtoze

Podtoze z zywicy epoksydowe;j i
piasku kwarcowego

Gtadka i wytrzymata posadzka
przemystowa z zywicy epoksydowej
Elastyczna, poliuretanowa posadzka
0 wysokiej odpornosci chemicznej
Wodorozcienczalna, epoksydowa
farba do betonu

Cienkowarstwowa powioka
epoksydowa

Beton, wyktfadzina,
ptytki ceramiczne...



Etap 1 — koncepcja

Warunki pracy

- otoczenie

Gtadka i wytrzymata posadzka przemystowa z
Zywicy epoksydowe.

+ srodki antyadhezyjne stosowane wielu procesach
formowania tworzyw sztucznych i gumy.

Po naniesieniu na forme tworzg one na jej powierzchni
trwaty, bezbarwny, suchy film o doskonatych
wtasciwosciach antyadhezyjnych.




Etap 1 — koncepcja
Warunki pracy
- otoczenie

Duzo powtarzalnych elementow
(stupy, maszyny, nogi)

Koniecznosc stosowania dodatkowych
systemow lokalizacji, np. RTLS




Etap 1 — koncepcja

Warunki pracy
- szerokosc¢ tras
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Etap 1 — koncepcja

Dostosowanie do istniejgcej infrastruktury
- obstuga manualna
- automatyczna (mieszana)




Etap 1 — koncepcja

- przenosnik rolkowy

Mechanizm
blokujacy




Etap 1 — koncepcja

- przenosnik paskowy, Jfanc:uc:howy




Etap 1 — koncepcja

- przenosnik paskowy, tancuchowy




Etap 1 — koncepcja




Etap 1 — koncepcja

- przenosnik rolkowy, roztadunek pojemnika




Etap 1 — koncepcja

- przenosnik tasmowy, paskowy




Etap 1 — koncepcja

- przenosnik tasmowy, paskowy, rolkowy
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Etap 1 — koncepcja

- stacja zatadunkowa (przetadunkowa)




Etap 1 — koncepcja
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Etap 1 — koncepcja

- wozek transportowy

Ptozy
pozycjonujgce




Etap 1 — koncepcja

- wozek transportowy

Zaczep i rolki
pozycjonujgce




Etap 1 — koncepcja

- wozek transportowy, wozek na podtozu

Wysuniecie
sworznia




Etap 1 — koncepcja

- wozek transportowy, uniesienie wozka

Pozycjonowanie
ksztattowe




Etap 1 — koncepcja

- uchwycenie wozka Lokalizacja przyczepy za pomocag
markerow lub ksztattu (kamera 3D)




Etap 1 — koncepcja




Etap 1 — koncepcja

- zaczepy




Etap 1 — koncepcja

- wozek z tytu, wczepianie boczne

Uchwycenie
zaczepu

W jaki sposob nastepuje
wypiecie wozka?




Etap 1 — koncepcja

- zaczepy




Etap 1 — koncepcja

- zaczepy




Etap 1 — koncepcja

- zaczepy




Etap 1 — koncepcja

- zaczepy




Etap 2 — wybor komponentow
Uktad jezdny, wybor napedow | ich rozmleszczenle
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Etap 2 — wybor komponentow
Uktad jezdny, wybor zawieszenia
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Etap 3 — uruchomienie podzespotow
Napedy

- Testy zawieszenia,
- ldentyfikacja parametrow enkodera (imp. /obr)
- Pomiary srednicy kofa




Etap 3 — uruchomienie podzespotow
Sterowniki silnikow
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- Wykonanie interfejsow




Etap 3 — uruchomienie podzespotow
Sterowniki silnikow
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- Wykonanie interfejsow
- Zmiana nastaw regulatorow




Etap 3 — uruchomienie podzespotow

Skaner bezpieczenstwa
. ‘ _ Protective field length set _
T
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. Protective field length set
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- Interfejs komunikacji (RS 422 -> USB)
-  Sposob i miejsce montazu




Etap 3 — uruchomienie podzespotow
Skaner bezpieczenstwa

- ustawienie stref bezpieczenstwa (RS 232)




Etap 3 — uruchomienie podzespotow
Skaner bezpieczenstwa

N 5300
<

C

- dystans zatrzymania
Sa = Sgr t Sanr + Sans

SBr = Droga hamowania, ktérg mozna znalez¢ w dokumentaciji pojazdu
SANnF = Odlegtos¢ przebyta w czasie reakcji sterownika pojazdu,
SANS = Odlegtos¢ pokonana w czasie reakcji skanera bezpieczenstwa




Etap 3 — uruchomienie podzespotow

Komputer centralny

- Instalacja oprogramowania (Ubuntu + ROS)
- Pakiety do obstug sprzetu (skaner, uart)

- Przygotowanie modutow programowych

Modut z uC (seryjny modut lub dedykowany)

- komunikacja szeregowa

- obstuga enkodera

- uktady we/wy (strefy skanera, led, zaczep itp.)
- przetwornik A/C (pomiar pradu) -




Etap 3 — uruchomienie podzespotow

Modut zasilania, dobor pojemnos¢ akumulatora
- Stacjonarne
- Mobilne (dotadowanie, wymiana akumulatora)




Etap 3 — uruchomienie podzespotow

Modut zasilania, dobor pojemnos¢ akumulatora

- Stacjonarne

- Mobilne (dotadowanie, wymiana akumulatora)
230V/12V,24V 6V,12V,2x12V 5V,33V
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LM2596 — przetwornica step-down

Napiecie wejsciowe od 3,2V do 40 V.
Maksymalny ciggty prad wyjsciowy 3 A.

Napiecie wyjsciowe regulowane od 3,2 V do 35 V.




Etap 4 — uruchomienie prototypu
Wersja 1 (zanim dotarty wtasciwe napedy)




Etap 4 — uruchomienie prototypu
Wersja 2




Etap 4 — uruchomienie prototypu
Wersja 2,5 (potrzebny wozek)




Etap 4 — uruchomienie prototypu

Wersja 2,5 - dostosowanie robota do potrzeb klienta
(potrzebna przyczepa / wozek)

Prototyp Wersja docelowa

(Zmniejszenie promienia skretu)




Etap 4 — uruchomienie prototypu

Komunikacja z uzytkownikiem
~ Light and sound

Red Emergency Beep

Green Ready for new job Hom

Blue Manuel mode Wwav file

Cyan Executing mission
_ Error inplanning

Yellow Pause

White Re-planning

Stosowanie rozwigzan przyciggajgcych uwage
- kierunkowskazy typu ,Audi”




Etap 4 — uruchomienie prototypu

Testy sprzetu, opracowanie oprogramowania
- optymalizacja konstrukcji, parametrow,
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Etap 4 — uruchomienie prototypu
Testy sprzetu | opracowanie dodatkowo

algorytmy omijania przeszkod
system zarzgdzania robotami
aplikacja mobilna

testy systemow wspomagajgcych niezawodnosc¢
(RTLS, akcelerometry, kompasy)




Etap 4 — uruchomienie prototypu

Rownolegle

- prezentacja i strategia pozyskiwania klientow
- wyjazdy na prezentacje

- kolejne funkcjonalnosci do opracowania




Etap 5 — finalna postac

Projekt docelowy (wytyczne z etapu prototypowania)
- rama, obudowa (wzornictwo)

- moduty elektroniczne

- oprogramowanie, interfejs uzytkownika

- schemat podtgczenia | montazu

- lista elementow
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