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Nazov projektu: Laserové riadenie robotického vozidla so zvySenou autonémnost’ou

Na ktorych pracoviskach bol | ZTS VVU Kosice a.s., JuZzna trieda 95, 04124 Kosice

projekt rieSeny:

Ktoré zahrani¢né pracoviska

spolupracovali pri rieSeni

(nazov, $tat):

Udelené patenty alebo podané
patentové prihlasky, vynalezy

alebo uzitkové vzory
vychadzajuce z vysledkov

projektu:
Publikacie (knihy, ¢lanky, Ing. Peter Vicen, Ing. Jan Paulik: Praktické skiisenosti s NAV 200 - Polohovaci systém pre
prednasky, spravy a pod.) zabezpecenie navigacie robotickych vozidiel — firemny ¢asopis SICKINSIGHT

zhriujice vysledky projektu

(uved’te i publikacie prijaté Ing. Jan Paulik: Produkty firmy ZTS VVU Kogice a.s. v oblasti robotiky —- AT&P Journal &.
do tlace alebo pripravované): |2/2007

Uvaddzajte maximadlne pat’

e . o Ing. Peter Vicen, Ing. Cubomir Jasenovec, Ing. Jan Paulik: Automaticky riadené dopravné
najvyznamnejsSich publikdcii.

prostriedky navadzané prostrednictvom laserového naviga¢ného systému — AT&P Journal

¢.5/2007
V ¢om vidite uplatnenie Riesitel’ zvladol systém riadenia robotického vozidla s laserovou navigaciou. Vytvorené
vysledkov tohto projektu: softvérové moduly su k dispozicii pre realizaciu konkrétnych dopravnych systémov.

Podpisom zaverec¢nej karty rieSitel’ vyjadruje svoj stihlas ku zverejneniu udajov v nej uvedenych.

Podpis rieSitel’a: .......cooveeevvercssercssercssneresnns Datum: 15.1.2007.




Charakteristika vysledkov

| Eviden¢né &islo: APVT-99-030104 |

Suhrn vysledkov rieSenia projektu a naplnenia cielov projektu (max. 20 riadkov) - slovensky:

Vysledky rieSenia projektu je mozné rozdelit’ do dvoch zikladnych skupin — hardvér a softvér.

HARDVER

Pre kons$trukciu systémov robotickych vozidiel s laserovou navigaciou boli vytypované tieto potrebné technické
prostriedky: laserovy navigaény senzor, riadiaci pocita¢ pre vozidld, stacionarny riadiaci pocita¢ a bezdrétovy
komunikacény systém. VSetky komponenty boli zakipené a pouzité pri konStrukeii funkéného modelu vozidla
pomocou ktorého boli nasledne odskus$ané vSetky softvérové moduly.

SOFTVER ROBOTICKEHO VOZIDLA,

bol zostaveny z tychto programovych modulov: 1 — komunikaény modul pre ethernet, 2 — modul uloha,3 —
komunika¢ny modul pre NAV 200, 4 — komunika¢ny protokol, 5 — operacné mody a ich funkcie, 6 — generovanie
trajektorie, 7 — pohony pasov, 8 — riadenie pohybu, 9 — poruchové hlasenia. Softvér vozidla zabezpecuje riadenie
vozidla a vymenu riadiacich udajov s dispecerskym pocitatom so zvySenou autonémnost'ou. Pojem zvySena
autonémnost’ znamend, Ze cely systém reaguje na dynamicky meniace sa podmienky a ulohy pre vozidlo
optimalizuje a rozdel'uje (v pripade, Ze stistavu tvori viac vozidiel) s minimalnym zisahom obsluhy.

SOFTVER RIADIACEHO POCITACA DISPECERSKEHO PRACOVISKA,

bol zostaveny z tychto modulov: 1 -hlavny modul, 2 - modul nastaveni, 3 - prihlasovaci modul, 4 - modul editora,
5 — modul upravy parametrov, 6 - dispecersky modul, 7 - modul pre pridavanie prepravnych loh do fronty, 8 -
komunikaény modul, 9 - komunika¢ny program SIMATIC NET , 10 — modul OPC Server. Plni nasledujtce
funkcie: - moZnost’ upravy driahového systému v reZime editicie,

- moznost’ grafického znazornenia stavu systému pocas behu, - moZnost’ optimalizicie a pridavania
transportnych uloh pocas behu systému. Stanovené ciele projektu boli naplnené.

Sthrn vysledkov rieSenia projektu a naplnenia cielov projektu (max. 20 riadkov) - anglicky:

The results of the project solution can be divided into two basic groups — hardware and software.

HARDWARE

The following necessary technical devices have been selected for the design of robotic vehicle systems with laser
navigation: laser navigation sensor, control computer for the vehicles, stationary control computer and wireless
communication system. All the components were purchased and used for the construction of the functional
model of the vehicle, which was then used for the testing of all the software modules.

THE ROBOTIC VEHICLE SOFTWARE

was set up from the following prgramme modules: 1 — ethernet communication module, 2 — task module, 3 —
communication module for NAV 200, 4 — communication protocol, 5 — operation modes and their functions, 6 —
trajectory generation, 7 — track drives, 8 — motion control, 9 — error messages. The vehicle software provides for
the control of the vehicle and for the exchange of control data with the control computer with increased
autonomy. The increased autonomy means that the whole system responds to the dynamically changing terms
and tasks and it optimizes and divides the tasks for the vehicle (in case the system is made up of several vehicles)
with minimum operator involvement.

SOFTWARE FOR CONTROL COMPUTER IN CONTROL WORKPLACE

It was set up from the following modules: 1 —main module, 2 — settings module, 3 — sign-in module, 4 — editor
module, 5 — parameter adjustment module, 6 — control module, 7 — module for adding transport tasks into front,
8 — communication module, 9 - SIMATIC NET comunication programme, 10 —OPC Server module. It has the
following functions: - possibility to change the route system in the editing mode,

- possibility of graphic display of system state during operation, - possibility to optimize and add transport tasks
during system operation. The set project goals have been fulfilled.

Podpis riesitel’a:



