Studenckie Koto Naukowe
Robotyki ,,ENCODER”

Przeglad §wiatowych trenddw i
metody projektowania robotow
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SKN ,,Encoder”

« Skad jestesmy
« Kim jesteSmy
« Korzysci bycia w SKN



Czym sg roboty?



Czym sg roboty?

« Mechaniczne urzadzenia

« S3 autonomiczne lub sterowane przez cztowieka

« Wykonuja monotonne, powtarzajace sie zadania

* Pracuja w niesprzyjajacych i niebezpiecznych
warunkach



Jakie roboty sg tworzone?



Jakie roboty sg tworzone?

« Manipulatory przemyslowe
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Manipulatory antropomorficzne firmy KUKA Manipulator delta firmy Kawasaki



Jakie roboty sg tworzone?

« Pojazdy kolowe 1 gasiennicowe
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Talon — robot saperski Scorpion — robot saperski



Jakie roboty sg tworzone?

« Kroczace 1 biegajace

Robot kroczacy BigDog firmy DwunoZny hiegajacy robot
Boston Dynamics KAIST Raptor



Jakie roboty sg tworzone?

« Zmiennoksztaltne

Zmiennoksztaltny robot MorphlTlex MKII



Jakie roboty sg tworzone?

+ Modulowe

FLSTO Molecubes Rekonfigurowalny robot M-TRAN III



Jakie roboty sg tworzone?

« Humanoidalne

FESTO Airics arm napedzany
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miesniaml pneumatyeznymi ; ;
Petman firmy Boston Dynamics



Jakie roboty sg tworzone?

« Egzoszkielety

Twdrea pierwszego polskiego egzoszkieleta, Wynik pracy fundacji Egzotech -
zalozveiel fundaciji Egzotech rehabilitacyjny egzoszkielet
konezyn dolnych



Elementy projektow studenckich

« Mikrokontroler

« Jednoukladowy - zawiera wszystko co niezbedne
do dzialania procesora

» Czesto stosujemy 8 bitowe mikrokontrolery
firmy Atmel — dostepnosé materialéw do nauki

« Przykladowa dhugosé programu 8kB albo 128kB



Elementy projektow studenckich

« Enkodery inkrementalne

* Odometria

« Pomiar przemieszczenia

« Pomiar predkosci chwilowej
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Podzespoty w studenckich projektach

» Mostek H

« Sterowanie kierunkiem obrotu watu silnika DC
przez zmiane polaryzacji

« Schemat zastepczy wyglada jak litera H
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Elementy projektow studenckich

* Sterowanie PWM
» Sterowanie szerokos§cia impulsow

« Stosowane dla obiektoéw o duzej bezwladnosci
(dzialajacych jak tiltr przepuszczajacy niskie
czestotliwoscl, a wygtadzajacy wysokie)
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Elementy projektow studenckich

« Serwomechanizm
» Szerokos¢ impulsow — zadane polozenie
« Lub sterowanie po magistrali cyfrowej np. I2C

L.31 maz Neutral ‘




Elementy projektow studenckich

* Sonar

» Wysyla niestyszalng fale dzwiekowa

« Pomiar odleglosci

* Rozne wyniki dla ré6znych materiatow
« LIDAR — drogi, ale doskonaly
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Elementy projektow studenckich

« Akumulatory Li-Ion, Li-Pol
« Dobry stosunek wagi do wydajnosci
* Brak efektu ,pamieci”

* Nie trzeba ,formatowac”

* Specjalny cykl tadownia! | .| T
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Elementy projektow studenckich

* System Operacyjny

» Z pozoru wiele réwnoleglych watkow

* Niezaleznoéé 1 skalowalnosé

* Synchronizacja za pomocg kolejek, semaforow,
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Elementy projektow studenckich
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2 :h;*_ Projekt dwustronnego obwodu
a drukowanego
(phytka pod elektronike)

Schemat polaczen elektryeznych



Elementy projektow studenckich

* LabVIEW

* Graficzne $rodowisko

» Urzadzania z FPGA (sbRIO, myRIO) zamienigja kod programu w
fizyczng strukture
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Przykladowy kod w LabVIEW Schematyezna struktura
ukladu FPGA



Stosowane zagadnienia matematvczne
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Kinematyka manipulatora (prosta 1 odwrotna)

- Schemat Kinematyezny. Zrmienne koaficurasyjne i dussda ramins
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Dziekuje za uwage

SKN ,Encoder”
www.encoder.polsl.pl



