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Mikrovezérlon Kialakitott halézati kommunikacié robotiranyitasi

alkalmazasokkal
Microcontroller based networked robot control

Amennyiben a robotikai alkalmazdsoknadl a felhaszndl6 és az irdnyitott robot kdzott a
fizikai tadvolsag jelentds, a felhaszndlo és a robot kozott célszerii elosztott, hdlézaton
alapulé irdnyitasi rendszert kialakitani.

A rendelkezésre all6 robotirdnyitdsi rendszer DSP-vel, mikrovezérldvel van felszerelve és
a felhasznal6 szdmitogépével Interneten keresztiil kommunikal.

Megoldand¢ feladatok:

- Irodalomkutatds mikorovezérld Internetes kommunikécidja

- Az UDP halézati protokoll megvalositdsa Ethernet vezérlohoz (ENC28J60) csatolt PIC,
dsPIC mikrovezérlon.

- A felhaszndl6 szamitogépen kommunikdacios interfész kialakitasa.

- A rendszer tesztelése valds idejii robotikai alkalmazasokra.

- A rendszer tesztelése mobilis robotok szdmitdégéppel torténd vezérlésére.

William S Levine, Networked Control Systems, 2005
http://www.microchip.com - ENC28J60

Marton Lorinc, Distributed controller architecture for advanced robot control, 2007
(submitted for ISIE 2008)
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Szamitogép alapu robotiranyitas
Computer control of robotic systems

Napjainkban egyre nagyobb az igény nagy pontossidgu robotirdnyitdsi rendszerek
kifejlesztésére. A nagypontossidgu irdnyitds figyelembe kell vegye a robotikai
rendszerben megjelend nemlinearitdsokat, mint példaul a surldsast. Ha a nemlinearitdsok
paraméterei idoben véltoznak adaptiv irdnyitdsi modszereket sziikséges alkalmazni.
A diplomadolgozat célja olyan robotirdnyitdsi rendszer kifejlesztése, amely képes a
folyamatokban megjelend nemlineraitdsok mérésére valamint a nemlinearitdsok
kompenzéldsanak adaptiv megvaldsitasdra.
Rendekezésre all egy négyszabadsdgfoki SCARA robotkar, valamint Advantech PCi
kartydkkal felszerelt szamitogép.
Feladatok:
- Irodalomkutatds robotirdnyitdsi hardverachitektirak, robotirdnyitdsi algoritmusok
témakorében.
- Frekvencia és drammérésre valamint motorvezérlésre alkalmas robothardver
fejlesztése.
- A robotban megjelend nemlineratitdsok identifikaldsa.
- Nemlinearitdsok kompenzaldsat alkalmazé robotirdnyitasi algoritmus fejlesztése.
- Az surlédaskompenzdlasi algoritmus Kkiterjesztése mobilis robotok kerekeinek
megcsuszasanak kivédésére.
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Kooperalé mobilis robotok iranyitasa és mozgasanak vizsgalata
Control and motion analysis of a cooperative mobile robot team

A mobilis robotok kooperativ irdnyitdsa a korszerli robotikai kutatasok egyik
legfontosabb dga. A munka célja olyan irdnyitdsi és kommunikécios stratégiak
kifejlesztése, amelyekkel robotfociban fellépd iranyitasi feladatokat lehet megoldani,
példaul palyakodvetés mozg6 akadélyok jelenlétében, mozgo célpont kbvetése. A
kidolgozott irdnyitasi stratégidk hatékonysagdt valos idOben és szimuldcidkkal kell
igazolni.

Elvégzend6 feladatok:

- Irodalomkutatds kooperdlé mobilis robotok témakorében

- Szimul4cids kornyezet megvaldsitdsa kooperdlé mobilis robotok vizsgalatara

- Kooperdl6 iranyitasi stratégidk kidolgozdsa

- A kooperativ irdnyitds tesztelése szimulacios kornyezetben

- A kooperativ irdnyitds tesztelése valds idében



