UNIVERZITA KOMENSKEHO V BRATISLAVE
FAKULTA MATEMATIKY, FYZIKY A INFORMATIKY

= Filip Toth
m CNC SEMINAR 1mIKV

= NEUROBOT




Povodny zamer “mysS v bludisku”
Sutazna uloha:

Navrhnut a zostrojit
mikropocitacom riadeného
autondmneho mobilného
robota (mys), ktory dokaze
prejst zadanym bludiskom
do ciela v Co najkratsom
case.




Zakladné informécie

= 117x84x100 mm

= 1kg

= Diferencialny podvozok
(L & R motor) a treti
oporny bod

= 8+4+2 senzorov

= uprocesor ATmega32

= Li-pol akumulator

= 4 Urovne




‘ Diferencialny podvozok | pome vykyvne
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'Pohony (dva krokové motory)

Hybridny krokovy motor (Hybrid stepper motor)

Stator

90°

Rotor]
360 i«
Tento typ krokovych motorov obsahuje
axialne magnetizovany rotor.

Vyhody: prirodzene diskrétne zariadenie
. Nevyhody: nespojitost’ pohybu pri nizkych rychlostiach




‘ Senzory

= 8X IR pre okolie robota

= 4x kontrastné pod
robotom

= 2X binarna informacia
o fyzickom kontakte

= (2x tlaCitka volitelné
vstupy) ‘




‘ Spodna troven riadeni
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= Riadenie motorov
= Senzorové informacie
= Komunikacia




‘ NEUROBOT

= Robot riadeny NN

= Maly vypoct. vykon

= Externy PC/NTB

= Potrebna komunikacia

Computer sends/receives through serial port XBee communicates with devices
at any baud rate at 31250 baud




I/0 operacie

Vstupy Vystupy
IXXyy
xX favy motor X X X XX XXX VY ZZ q.09.09.0q
yy pravy motor bitové hodnoty
Hodnoty: X prekazkové senzory (8)
00 max dozadu y naraznik prvy lavy
04 min dozadu z tlaCitka 1 2
05 STOP g kontrastné senzory (4)

06 min dopredu
10 max dopredu



Zber dat

C:\Documents and Settings\Fi

Chyha: Port za neda otvorit.

0K, port je uspesne nakonfigurovany.
Chyba: Timeouty nenastavene.

Zadaj smer?

«¢1 1 0111131 11 11 111 1>
«¢0_1 0 1141131 11 11 111 1>
¢1 1 0111131 11 11 111 1>
¢1 1 01141131 11 11 111 1>
«¢1 1 0111131 11 11 111 1>
¢1 1 0111131 11 11 111 1>
¢1. 1 01141131 11 11 111 1>
«¢0_1 0114111 11 11 111 1>
¢0_1 0114111 11 11 111 1>
¢l 1. 0.1.1 1 11 11 11 111 1>
¢0_1 01141131 11 11 111 1>
¢0_1 111111 11 11 111 1>
¢1.1.11 1111 11 11 1111:
<1 1 0.1
Tranzmit
CLEAR | SendFile | [~ CR=CR+LF

M acros

Set Macros | M1 | M2 | M3 | M4 | M5 | ME
10505
loooo
1ol
lngz2o2
10303
0404
10505
10606
Q707
logos
ga09
11010
11000
10505

_O=

<011 111071 311 11 0000
011111 031 11 11 000 0
<1111 031 01 11 11 0 00 0>
<1111 01 01 11 11 0 00 0=
<1111 01 01 11 11 000 0=
111111 031 11 11 0000
«111 13131 01 11 11 0 00 0>
111111 031 11 11 0000
<1111 131 01 11 11 000 0>
111111 031 11 11 0000

<01 1111071 1171 11 0000
<01 0111031 131 11 0000
<1 001171071 1171 11 0000

<01 0110071 1171 11 0000
<0 00110071 131 11 0000
<01 0110071 1171 11 0000
<0 00111073 131 131 0000
<0 00111071 1171 01 0000

<1 1 01131 031 131 131 000 0=
<01 01131 0731 131 131 000 0>
<1 0 01131031 131 131 000 0=
<0 0. 013131031 131 131 000 0=
<1 01111 01 11 a1 0 00 0=
<0.1.11.31 31 031 131 Q0 0 0 0 0=
«0_0 0111 01 11 0 0 0 0 0 O

<01 0113131 031 131 Q0 0 0 0 0=
«0_0 0111 01 11 0 0 0 0 0 O
<0 001131031 131 131 000 0=
<01 1131 0 0131 1131 11 0 0 0 O
<1 011131 031 131 131 000 0=
«0_0 1111 0131 11 11 0 0 0 O
<0.1.1.1.31 31 031 131 Q0 0 0 0 0=
<01 11131 031 11 o 0 0 0 0 O
<001 113171 031 131 Q0 0 0 0 0=
<011 1131 031 11 o 0 0 0 0 O
<0111 31 0031 131 Q0 0 0 0 0=
<0 111131 031 1131 o 0 0 0 0 O
«<0_ 01111071 311 01 0000
«<0_ 01111071 311 01 0000
«<0_0_ 0111071 311 01 0000
<0001 1101 11 01 000 0>



Priestor pre robota




‘ Schéma riadenia robota s NN

Mission Knowledge,
Commands Data Base

Environment Model Path
Local Map j
|
Information Path

Extraction Execution

Actuator Commands

)

Raw data

Perception
Motion Control

Real World
Environment
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‘ Video s biologickou neuronkou




‘ Sem. projekt &
diplomova praca
= Navigacia

mobilného robota v
neznamom priestore

= Navrh kognitivnej
architektury
mobilného robota na
baze neuronovych
sieti

= Mecanum podvozok
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Datasheet Xbee interface



‘ Dakujem za pozornost’




