Mobil robotok érzékeloi
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BEAM rob«

* B-Biology
— Bioldgiai mintara készitett,
. E — Electronics
— elektronikusan mikodtetett,
* A-Aesthetics
— esztétikusan kivitelezett,
. M — Mechanics
— mechanikak.




BEAM robotok

B — Biology

— Bioldgiai mintara készitett,
E — Electronics

— elektronikusan mikodtetett,
A — Aesthetics

—  esztétikusan kivitelezett,
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— mechanikdk.




Robot vagy automata?

Mi a kulonbség automatak és robotok kozt?

Automatak | Robotok

Programozhatosag +

Erzékeldk +

Irhatd/olvashatd memoaria -

Adaptacios kepesseg -

+ |+ |+ |+

Tanulasi képesseg -




Urkutatas
— Urszondak
— Leszallé egységek

— Mobil bolygdkutato
egységek

Ipari robotok

— Osszeszerel6 robotok
* Hegeszt6
 Szerel6
* Fest6

— Megmunkalé robotok
— Karbantarté robotok

Katasztrofaelharito
robotok
— T0zoltdé robotok

— Felderitd robotok
(vegyi vagy sugar
szennyezet
tertleten)

Katonai Robhotok

— Akna felkutato, megsemmisit6 V%
robotok




Robotok felhasznalasi példai




Szenzorok

A szenzorok alapvet6 feladata a kornyezeti informaciok fogadasa es
tovabbitasa a kozponti rendszer felé.
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Szenzorok

A szenzorok alapvet6 feladata a kornyezeti informaciok fogadasa es
tovabbitasa a kozponti rendszer felé.

Infrareflexids szenzor:
Gyors és konnyU feldolgozas
(van akadaly / nincs akadaly)

Ultrahangos / Lézeres tavolsagmérd
hasonld, mint az infrareflexiods,

akadaly tavolsagat adja meg, ha van \f
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Szenzorok

A szenzorok alapvet6 feladata a kornyezeti informaciok fogadasa es
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Nagy mennyiségl informacio
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Lassu, bonyolult, nagy szamitasi igény(i E EI

Részletes informacid az akadalyra
vonatkozdan




Szenzorok

A szenzorok alapveté feladata a kornyezeti informaciok fogadasa és
tovabbitasa a kozponti rendszer felé.

Infrareflexids szenzor:
Gyors és konnyU feldolgozas
(van akadaly / nincs akadaly)

Ultrahangos / Lézeres tavolsagmérd
hasonld, mint az infrareflexios,

akadaly tavolsagat adja meg, ha van
Kamera

Nagy mennyiségl informacio

(min. 640x480x8 bit)

Képfeldolgozas

Lassu, bonyolult, nagy szamitasi igényd

Részletes informacid az akadalyra
vonatkozdan




Szenzorok

A szenzorok alapveté feladata a kornyezeti informaciok fogadasa és
tovabbitasa a kozponti rendszer felé.

Infrareflexids szenzor:
Gyors és konnyU feldolgozas
(van akadaly / nincs akadaly)

Ultrahangos / Lézeres tavolsagmérd
hasonld, mint az infrareflexios,

akadaly tavolsagat adja meg, ha van
Kamera

Nagy mennyiségl informacio

(min. 640x480x8 bit)

Képfeldolgozas

Lassu, bonyolult, nagy szamitasi igényd

Részletes informacid az akadalyra
vonatkozdan

360° kamera
Torzitas, nagyobb lefedett tertlet ->
kevesebb informacio




Szenzorok

A szenzorok alapvet6 feladata a kornyezeti informaciok fogadasa es
tovabbitasa a kozponti rendszer felé.

Szenzorok tipusai: T
Y41 1HA
— Passziv :
* A passziv szenzorok a kornyezet fizikai
jellemzébit érzékelik, pl.:
— Hbmérséklet
— Nyomas
— Fény
— Hang

KO707AA




Szenzorok

A szenzorok alapvet6 feladata a kornyezeti informaciok fogadasa es

tovabbitasa a kozponti rendszer felé.

Szenzorok tipusai:
— Passziv
* A passziv szenzorok a kornyezet fizikai
jellemzébit érzékelik, pl.:
— Hbmérséklet
— Nyomas
— Fény
— Hang
— Aktiv

* Az aktiv szenzorok miikodéstik soran
maguk bocsatanak ki méré jelet, mely
visszaverddését érzékelik. llyenek

példaul:
— Radarok
— Megvilagitast igényl6 fényérzékeldk,
kamerak

— Ultrahangos, lézeres tavolsagmérdk
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A szenzorok alapvet6 feladata a kornyezeti informaciok fogadasa es
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Szenzorok

A szenzorok alapvet6 feladata a kornyezeti informaciok fogadasa es
tovabbitasa a kozponti rendszer felé.

Strukturalt fény
* Kivetitett minta (pl. Iézercsik)

* A minta deformalddasabdl meg lehet
mondani az akadaly tavolsagat

e ~Kinect




A szenzorok al:
tovabbitasa a k




A szenzd
tovabbita

Szenzoro
— P2

http://nik.uni-obuda.hu/somlyai/robot/



a)
-
b)
d) .
-
e)
http://nik.uni-obuda.hu/somlyai/robot/ . |




Intelligens szenzorok

* Azintelligens
szenzorok jellemzéi:

— Onkalibrécio : |
- Ond|agnOSZt|ka Teladé |l Jelformdle | | Digitalizdls |l Mikro- || FS-435 H

— Dinamikus I
érzékenység
Paratm éter

_ Progra mOZhatO,Ség, Minden esskdzben megtal dhatd EEFROM

© o jelfeldolgomd dramkérak

tavvezerelhetdse g S S m‘elhgmﬂk*bﬂm%ﬁﬂﬂh&tmkk




Mobil robotok palyatervezése I.



Navigacio

* A navigacio feladata, hogy a robot egy kijelolt
célpozicidba jusson. A mozgas soran tobb
szempontot is figyelembe kell venni:

— A robot mozgasi lehetfségei

— A mozgasra forditott energiaszikséglet
— 1dé6

— Robot mechanikai tulajdonsagai
— Terepviszonyok

* |Ismert / ismeretlen terep



Navigacio

Akadalyelkerules es palyatervezes

« szabalyalapu algoritmus

* modositott szabalyalapu algoritmus

* neuralis-elvu algoritmus
» tapasztalat szerzeésen alapu
* hullam-tovabbterjesztéses a

* modositott hullam-tovabbter;

algoritmus

O algoritmus
goritmus
eszteses

« GVD-elvd, grafbejarason alapulo algoritmus



Szabalyalapu algoritmus

Minden helyzethez meg kell hatarozni egy

szabalyt.

Pl.: El6re van a Cél, el6re kell |épni

Nem garantalt a Cél elérése




Modositott szabalyalapu algoritmus
Memoriaval képes emlékezni a korabbi [épésre,
|épésekre
Nem garantalt a cél elérése



Neuralis elvd algoritmus
~szabaly alapu + neuralis haldzat
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Hullam-tovabbterjesztéses algoritmus
Ha létezik ut, akkor mindig megtalalja




Hullam-tovabbterjesztéses algoritmus (ismeretlen terep)

Mindig megtalalja, ha létezik ut, de nem garantalt a

legrovidebb ut.




GVD algoritmus
Legbiztonsagosabb utvonal.
Ha létezik ut, mindig megtalalja
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GVD algoritmus
Legbiztonsagosabb utvonal.
Ha létezik ut, mindig megtalalja
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Kulonbozb algoritmusok
osszehasonlitasa




