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Sutaz mobilnych
autonomnych robotov

Sucastou tradi¢nej prehliad-
ky préac Studentskej vedec-

kej a odbornej c¢innosti . * s ®

(SVOC) na Fakulte elek- =1 r—

trotechniky a informatiky |,
STU v Bratislave bola !
v tomto roku aj netradi¢na

sutaz. I$lo o prvy oficialny

ro¢nik sutaze mobilnych
autonomnych  robotov,

ktoru zorganizovala Ka-

tedra automatizacie a re-
guldcie. O ceny sa sutazilo v troch katego-
riach. Prvt z nich sme odskusali uz vo vla-
najSom pokusnom ro¢niku a jej nazov
Pathfollower naznacuje sttaznu ulohu: ro-
bot musi ¢o najrychlejsie sledovat nakres-
lenu ¢iaru azZ do ciela a vysporiadat sa pri
tom s pripadnymi prekazkami. Tie pred-
stavovalo prerusenie drahy, tunel (t. j.
zmena svetelnych podmienok) a prekaz-
ka, ktoru bolo treba obist. Neplanované
prekazky sposoboval Zivy zaujem fotogra-
fov a kameramanov, ktori svojimi zablesk-
mi pripravili snima¢om nejedného robota
horuce chvile.

==

Vsetky ndastrahy napokon najrychlejSie
zvladol robot CyberBug II, ktorého kon-
Struktérom je 27-ro¢ny Jopy Hecko. Na
druhom mieste skondil robot Emil Jittho
Cyroné z ostravskej Technickej univerzity

AUTONSHOUE ROBILE ROBAT

Vitaz kategorie Pathfollower
— CyberBug I1
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Stado robotov z dielne Jopyho Hec¢ku

a v tesnom zavese robot Kubo S$tudenta
3. ro¢nika odboru automatizacie Roberta
Nani§tu. Stvrty sutaziaci, robot E A. A. K,
napokon pre technické problémy jazdu ne-
dokon¢il. Ceny do sutaze venovali firmy
Microstep-MIS a Datalan, vdaka ktorym
roboty spestrili aj jedno popoludnie na vy-
stave Cofax.

Citatelov istotne zaujme technické rie$enie
robotov. Mozno povedat, Ze konstruktéri
uprednostiuju trojkolesové voziky s dvomi
hnanymi a jednym volnym kolieskom.
Tradiciu narusil len E A. A. K., ktory mal
obidve kolieska volné, tretie bolo hnacie
a zaroven sa natacalo.

Ako pohon sa obvykle vyuZivaji lahko do-
stupné krokové motoréeky, ale ich nizka
rychlost nuti konstruktérov hladat iné rie-
senia. CyberBug II dosiahol viditelne vys-
$iu rychlost pouZitim upravenych modelar-
skych servomotorov.

Senzorova ¢ast snimajica drahu je rieSena
optoelektronickymi snimacémi, podstatné
rozdiely st najmi v detektoroch prekazky.
Najdeme tu najjednoduchsie kontaktné
senzory, ktoré vSak vyZaduju, aby robot
prisiel az tesne k prekazke, ale aj sofistiko-
vané ultrazvukové senzory, ktoré umoznu-
ju obist prekazku z bezpecénej vzdialenosti
za cenu zlozitejSej elektroniky.

Najvicsie problémy sposobuju sutaZiacim
zdroje energie, pretoze klasické tuzkové
akumulatory maju nevyhodny pomer
hmotnost/kapacita, a tak su kons$truktéri
nuteni experimentovat bud s rozloZzenim
hmotnosti okolo taziska, alebo minimalizo-
vat spotrebu. Z tohto hladiska je zaujimavy
robot Emil, ktory meria stav svojho aku-
mulatora a v pripade potreby sa vie zo $pe-
cidlneho zariadenia sdm ,,dobit*.

Ako dopadli zvy$né dve kategorie? Blu-
disko v kategorii Micromouse napokon ne-
naslo premozitela, pretoZe pre rézne tech-
nické problémy dorho napokon nevstupil
ani jeden robot. Ostalo tak otvorenou vy-
zvou pre dalsi ro¢nik. Kategoria volnej jaz-
dy bola opit doménou Jopyho, ktory
okrem troch vozidiel predstavil aj dva
kracajtice roboty postavené zo stavebnice
LEGO. Oc¢aril nimi nielen porotu, ale aj na-
sich najmensich divakov.

UZ mimo sufaZe prebiehala prezentdcia
mobilného in$pekéného robota MIRO
z dielne Katedry automatizacie a regulacie
STU, ktory sluzi na testovanie a vyskum
v oblasti riadenia pohonov, planovania tra-
jektorie a pod.

R(;bot Kubo Studenta Réberta NaniStu
na ceste do ciela

Bludisko — vyzva pre dalsi ro¢nik

Robot je riadeny z operatorského pracovis-
ka (riadiacim pocitatom), na ktorom ob-
sluha sleduje obraz snimany mobilnym
robotom. Komunikacia prebieha cez radio-
vé rozhranie, okrem obrazu sa cez jeden
kanal prenasaju aj prikazy riadiace pohyb
mobilnej jednotky. Okrem kamery bude
mozné na jednotku pripevnit aj dalSie za-
riadenia, napr. manipula¢né rameno.
Cielom je vyvinut mobilny inSpekény sys-
tém, ktory by na zaklade telepritomnosti
umoznil vykonavat monitoring a jednodu-
ché manipula¢né tkony v nebezpe¢nom
prostredi.

Automatizérov istotne zaujme aj ¢asomie-
ra, ktorda vyuzivala tri optické snimace
Visolux vyhodnocované prostrednictvom
PLC Siemens S7-200. Vizualizacia v pro-
stredi ControlWeb 2000 prebiehala cez
rozhranie MPI. Potrebny drajver vytvoril
v ramci diplomovej prace S$tudent Bc.
Michal Semancik.

Pripadnych zaujemcov o dalsie podrobnos-
ti vratane fotografii a videozdznamu zo su-
taze pozyvame na navstevu internetovej
stranky www.robotika.sk. Ak vas ¢lanok za-
ujal a chcete si o rok zasutazit, mozete sa
z tejto stranky aj prihlasit. Ak internet ne-
mate, napiSte na adresu autora a propozi-
cie Vam posleme.

Do videnia o rok!
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