Intelligens kutatorobot

A projekt altalanos leirasa

Cél: Epiteni egy 1 m hossz( és 70 cm széles lanctalpas eszkdzt, amely 20 cm magas lanctalpakon gérdiil, amit
rengeteg kllsé perifériaval fel lehet szerelni. J6 tdmeg/teljesitmény arany és hosszi mikodési id6 jellemezze
egy feltoltott akkupakkal. Komoly terep se jelentsen gondot a mechanikdnak. Automatizalt és vezérelhet6
izemmédban is m(ikddjon.

Néhany felhasznalasi lehetbség:

¢ Terepfelmérés vagy mentés (nappal és éjszaka egyarant, olyan helyeken is, ahovd ember nem mehet, a
magas biztonsagi kockazat vagy egyéb kizard ok miatt kell gépet alkalmazni.)

¢ Vonalkovetés, kamerakép elemzés, GPS, illetve mds érzékel6k jele alapjan torténd kozlekedés (pl.
kovet egy targyat)

¢ Kisebb hazimunkak elvégzése (hd eltakaritas, kisebb témeg(i dolgok szallitasa)

A viszonylag nagy méret és a nagy kapacitasu energiaforras miatt hosszutavon (1-10 Gzemdra) megadott teher
elhorddsara is alkalmas. (Nagy tapado fellletek és kell6képp dinamikus mozgas jellemzi.) A széles és hosszu
alvadz miatt rendkivil stabil és széleskor(i bévitési lehetGség jellemzi.

A rendszer minden egyes periféridja 6nallo egységet alkot, amelyek egymassal és a vezérl6 egységgel (sbRIO)
CAN rendszeren keresztil kommunikalnak. Egy id6ben 2 kilénb6z6 CAN rendszer is mikodik, amelyek
feladatkore megoszlik az alapvetd funkcionalitdsok (mozgas, tapfigyelés, iranyitds, vészledllitas) és a kiegészité
perifériak (GPS, kamerak.... egyéb perifériak) kozott. A két rendszer redundans halézatot alkotnak, ezzel is
novelve az lzembiztonsagot. Az sbRIO-n taldlhatdé FPGA rengeteg lehet8séget nyujt a hardverfejlesztésre,
amely a LabVIEW segitségével konnyedén programozhaté. Ezaltal a gép a lehetGségeinek konnyl megtaldlni a
hatarait, hiszen csak egy Ujraprogramozds és mar egészen mas feladatokra is alkalmas az eszkéz. A
késGbbiekben nagyobb teljesitményl FPGA-val akar a valds idejl képfeldolgozas és teljesen autondm mozgas is
megvaldsithaté.

A projekt jelenlegi allasa és adatai




A szerkezet alvaza 80%-ban elkészilt. Az energiaellatasért felel6s akkumuldtorok donté része beszerzésre
kerilt (hajtas: 20 db 3,8 Ah-3s Li-ion cella, minden egyéb periféria: 20 db 2-2,5 Ah-as Li-ion cella.) A hajtasért
felel6s motorok megvannak, a mechanika korvonalazddott. A kameramodul prototipusa elkésziilt. Az
adatatvitelért felel6s modulok és rengeteg egyéb alkatrész beszerzése megtortént.

Az eszkOz részei

1) Vaz
a) Statikai merevitések (f6 és perifériafelfogatasi pontok)
b) Uvegszél + mligyanta bevonat (2 réteg alufélia magneses arnyékoldsnak)
c) Kabelcsatornak (tapkabelek és 2db CAN kommunikacid)
d) Lehet8ség plusz egy tengely mentén elforgathatd lanctalpak felfogatasara
e) Manipuldtor felfogatdsi pontok kiépitése

2) Haijtas
a) Motorok és hajtomivek
b) Lanctalpak

3) Tapellatas
a) Hajtas tapellatasa
b) Perifériadk tapellatasa
c) Stand-by dramkor tapellatasa

4) Bedagyazott rendszerek
a) Akkumulatorok tolt6 - balanszirozé - figyel6 aramkore
b) Hajtasvezérl6 aramkorok (F6 lanctalp)
c) F6 vezérlS egység (NI sbRIO)
d) Stand-by elektronika
e) A kamerdk mozgdsat szabalyozo elektronika
f)  Vilagitas elektronika
g) UH, IR, nyomasérzékel6 szenzorok jelfeldolgozasa
h) Vezeték nélkili kommunikacids egységek (vezérlés RF 2,4GHz és videojel atvitel RF 430MHz)
i) CAN-USB periféria (adatkiértékelésekhez, monitorozashoz)
i) Ontesztel8; Gjrainditd vészleallitd egység
k) Képfeldolgozd egység
I)  Manipuldtor vezérlé
m) GPS, giroszkdp, gyorsulas érzékeld, digitdlis iranytl szenzor jelfeldolgozasa.
n) HoOmérsékletérzékels, paratartalom méré és egyéb szenzorok jelfeldolgozasa.

5) Manipulator
a) Tobb dimenzids mozgasterld mechanika
b) Kamera, érzékel6k felfogatasi lehetGsége
c) Egyéb szenzorok és végallas kapcsoldk

Megjegyzés: A feketével irt részek vannak célként kitlizve a 2012 utolsé negyedévének végéig.



