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Wprowadzenie

De�nicja robota wg A. Moreckiego

Robot jest automatycznym urz¡dzeniem technicznym, zdolnym do
na±ladowania niektórych czynno±ci manipulacyjnych, lokomocyjnych
a tak»e intelektualnych czªowieka.

Roboty - podziaª gªówny

roboty manipulacyjne

roboty mobilne
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Laboratoryjny roboty mobilny

Próba zde�niowania urz¡dzenia.

Pomysª i realizacja

Geneza projektu.
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Podziaª zada«

Podstawa zasada

Odpowiednia ilo±¢ osób.

Do±wiadczenia z projektu

Nie dziel wªosa na czworo.

Mateusz Cholewi«ski Jerzy Lubi«ski Wst¦pna koncepcja Laboratoryjnego Robota Mobilnego



Plan wyst¡pienia
Wprowadzenie

Laboratoryjny robot mobilny
Planowanie dziaªa«

Dekompozycja robota
Architektura robotów

Nawigacja
Zako«czenie
Bibliogra�a

Podziaª zada«

Podstawa zasada

Odpowiednia ilo±¢ osób.

Do±wiadczenia z projektu

Nie dziel wªosa na czworo.

Mateusz Cholewi«ski Jerzy Lubi«ski Wst¦pna koncepcja Laboratoryjnego Robota Mobilnego



Plan wyst¡pienia
Wprowadzenie

Laboratoryjny robot mobilny
Planowanie dziaªa«

Dekompozycja robota
Architektura robotów

Nawigacja
Zako«czenie
Bibliogra�a

Pierwsze kroki.

Planowanie bud»etu.

Okre±lenie charakteru robota.
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Mechanika - dobór silników

Wiele mo»liwo±ci

Maxon

Port Escap
Gaupner
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Ukªad sterowania

Schemat poprzedniej wersji ukªadu sterowania.

Schemat obecnej wersji ukªadu sterowania.
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Mikrokontroler HCS12

Budowa logiczna.
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Gªówne cechy

16-bitowa jednostka centralna CPU12

64 kilobajty wbudowanej pami¦ci FLASH

8-kanaªowy, 10-bitowy przetwornik analogowo/cyfrowy

16-bitowy system timerów z 8 kanaªami

COP watchdog (Computer Operates Properly)

2 interfejsy SCI, 1 I2C i 1 SPI

szybko±¢ procesora do 50MHz

interfejs uruchomieniowy BDM

wbudowane instrukcje Fuzzy Logic
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Regulator

Regulator PID

e = xd − x ;

u = Kpe + Ki

T+τ∫
T

e dt + Kd
d
dt
e;
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De�nicja

Architektura to

sposób podziaªu zada« poszczególnych jednostek decyzyjnych,
prowadz¡cy do wªa±ciwego funkcjonowania robota jako caªo±ci.
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Architektura równolegªa

Architektura szeregowa

Architektura Subsumption jako przykªad bardziej zaawansowanych
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Struktura hierarchiczna

Centralizacja systemu decyzyjnego

Zadania otrzymuj¡ priorytety
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