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VYSKUM RIADENIA SERVISNEHO ROBOTA S DUALNOU VIZUALNOU PERCEPCIOU

Zodpovedny riesitel Ing. Jan Paulik
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Nazov pracoviska, na ktorom bol projekt rieSeny
1. ZTS Vyskumno-vyvojovy Ustav KoSice, a.s.

2. STU Bratislava

3.

4.

5.

Nazov a stat zahraniéného pracoviska, ktoré spolupracovalo pri rieSeni
1.
2.
3.

Udelené patenty/podané patentové prihlasky, vynalezy alebo uzitkové vzory, ktoré su
vysledkami projektu

1.
2.
3.

Najvyznamnejsie publikacie (knihy, élanky, prednasky, spravy a pod.) zhriiujuce
vysledky projektu — uvedte aj publikacie prijaté do tlace

1.

AR S A

Uplatnenie vysledkov projektu

Dosiahnuté vysledky projektu budu sluzit u oboch partnerov ako podklad pre dalSi vyskum



a navrh novych robotov aplikovatefnych v priemysle a inych odvetviach narodného
hospodarstva (energetika, bezpecnostné zlozky, polnohospodarstvo).

CHARAKTERISTIKA VYSLEDKOV

Suhrn vysledkov rieSenia projektu a naplnenia cielov projektu v slovenskom jazyku
(max. 20 riadkov)

Jednou z uloh projektu bolo pouzitie aktivnych a pasivnych metdd pre zvySenie timenia
kmitov ramena robota.

Vytvorili sme matematické a fyzikalne modely ramena robota a na tychto modeloch sme
testovali r6zne metddy riadenia robotov.

Na zaklade tychto modelov bolo navrhnuté rameno robota.

Rameno je poharfiané jednosmernymi motormi, ktoré su napdjané impulzne riadenymi
meniémi.

Tento meni¢ komunikuje po sériovej linke s nadradenym systémom.

Implementovali sme rézne algoritmy riadenia do riadiaceho systému (feedforward control,
spatnovazobné timenie kmitov).

Podarilo sa nam pouzitim tychto metdd zlepSit' kvalitu riadenia robota a zvysit timenie kmitov
ramena robota.

Z hladiska dualnej vizualnej percepcie sa nam podarilo navrhnut riadenie robota kombinujuce
oba vizualne systémy, ktoré je vhodné pre operatora. Dalej bola percepcia operatora
rozSirena o pridavné snimace (ako laserovy skener, RGB-D kamera, GNSS systémy), ¢im
bola zvySena kvalita percepcie. Boli implementované rézne algoritmy spracovania udajov zo
snimacov a dualnej vizualnej percepcie, ktoré su vyuzité pri riadeni pohybu robota (najma
ulohy typu lokalizacia a navigacia).

Suhrn vysledkov rieSenia projektu a naplnenia cielov projektu v anglickom jazyku
(max. 20 riadkov)

One of the tasks of the project was the use of active and passive methods to increase robotic
arm vibration damping.

We created a mathematical and physical models of the robot arm and we tested different
methods of robot control on these models.

Based on these models, the robot arm has been designed.

The arm is driven by DC motors that are powered by the pulse-controlled inverter.

The inverter communicates via a serial line with a superior system.

We have implemented different control algorithms in the control system (feedforward control,
feedback damping control).

Using these methods we managed to improve the quality of robot control and to increase
robotic arm vibration damping.

Control combining both visual systems was proposed and implemented in the terms of dual
visual perception. This control scheme was designed for the comfort of the operator.
Perception of the operator was also enhanced by additional sensors (e.g. laser rangefinder,
RGB-D camera, GNSS systems). This also increased the quality of operator's perception.
Various algorithms of data processing and dual visual perception were implemented. These
algorithms are used in motion control of the robot (especially in tasks as localization and
navigation).
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Svojim podpisom potvrdzujem, Ze Udaje uvedené v zaverecnej karte su pravdivé a uplné
a suhlasim s ich zverejnenim.

Zodpovedny riesitel Statutarny zastupca prijemcu

Ing. Jan Paulik Ing. Jaromir Jezny, PhD., Ing Juraj Orth
V KoSiciach 29.01.2016 V KoSiciach 29.01.2016

" podpis zodpovedného riesitela podpis Statutameho zastupcu prijemcu
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