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Hélbzati robotirdnyitdsi rendszer kidolgozdasa
Development of a networked robot control system

Amennyiben a robotikai alkalmazdsokndl a felhaszndl6 és az iranyitott robot kozott a
fizikai tavolsag jelentds, a felhaszndl6 és a robot kozott célszerti elosztott, hal6zaton
(Interneten) alapul6 irdnyitdsi rendszert kialakitani.

A rendelkezésre all6 SCARA robot irdnyitdsa Advantech PCI kértydkkal felszerelt
szamitogépen keresztiil torténik.

A robot mozgésat IP kameran keresztiil figyeljiik, irdnyitdsa joystickkel torténik.
Megoldand¢ feladatok:

- IP kamera videdjelének beolvasasa, feldolgozasa.

- A felhaszndl6 szamitégépen kommunikécids interfész kialakitdsa (joystick jelének
beolvasdsa, feldolgozasa).

- Robotiranyitasi algoritmus kidolgozasa

- A rendszer tesztelése valds idejii robotikai alkalmazasokra.

William S Levine, Networked Control Systems, 2005
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Valo6s idejli képfeldolgozason alapuld robotiranyitas
Real time robot control based on image processing

Szadmos autondm robotikai alkalmazdsndl a robot dltal mozgatott céltargyrdl csak
képinformaécio 4ll rendelkezésre. A kamerdval felvett képet a robotiranyito szoftver fel
kell tudja dolgozni és abbdl a robot irdnyitds szdmara eld kell tudja éllitani a
mozgdsirdnyitdshoz sziikséges pozicio alapjelet. Példa: a kamera érzékeli €s
meghatdrozza egy lassan mozgé futdszalagon a targy pozicidjat s a meghatarozott
pozicidinformdcid alapjan a robot végberendezése meg kell fogja a targyat.
Megoldandé feladatok:

- Kép beolvasas és feldolgozas (szlirés, célfelismerés, stb..).

- Pozicidinformacié kinyerése a képbdl.

- A pozicidinformdci6 alapjan a robot alacsonyszintii irdnyitdsa.

A megvalo6sitott szoftvert SCARA robot-architektiran kell tesztelni.

Peter I. Corke - Visual Control of Robots: High Performance Visual Servoing - Research
Studies Press, 1996
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Parhuzamos robotkar szamitégépes iranyitdsa
Computer control of a parallel robotic arm

A parhuzamos robotkarok egyre elterjedtebbek nagypontossdgu pozicidszabalyozasi,
palyakovetési feladatok megoldasdra. Tipikus alkalmazési példa: robot dltal timogatott
sebészeti beavatkozasok. A diplomadolgozat célja robotprogramozasi nyelv kidolgozasa,
megvaldsitdsa, iizembe helyezése. Sziikséges még a robotprogramozasi nyelv alapjan
palyagenerdlasi algoritmus valamint az alacsony szint{i irdnyitds megvaldsitdsa.
A diplomamunkédhoz rendelkezésre all6, négy-szabadsdgfoku robotkar szervomotorokkal,
valamint rezisztiv pozicid-érzékeldkkel van felszerelve. A robotirdnyitdst megvaldsitd
szamitogép Advantech adatbegyiijté kartydkkal van felszerelve.
Megoldandé feladatok:

- Robotprogramozasi nyelv kidolgozdsa, implementalasa.

- C# nyelven megirt program a palyatervezés és robotirdnyitds megvaldsitisdhoz

- A szoftverrendszer tesztelése valds idejli robotirdnyitési feladatokhoz.

Frank Lewis - Robot manipulator control, 2005



