Nazev projektu: Modularni systém fizeni robota
ID: Mosyr

Vedouci: David Obdrzalek david.obdrzalek@mff.cuni.cz

Resitelé
Tomas Petrusek
Andrej Mikulik
Martin Dekar
Marek Skalka
Milan Burda

Termin dokonceni

Cervenec 2009

Termin je brzky, protoze systém mad byt nasazeny na robota do soutéze Eurobot 2009. Ceské
kolo je na konci dubna 2009, pokud tym postoupi, zucastni se findle na konci kvétna, takze
v Cervnu uz by nemel byt zadny vyvoj, jen finalizace. Tym ma uz veétsi c¢ast projektu v podstate
hotovou, protoze se do souteze uz davno prihlasili a ridici systéem z roku 2008 rozpracovali na
zaklade lonskych zkusenosti podle nasledujiciho popisu.

Popis projektu

Cielom tohto projektu je navrhnit’ a implementovat modularny objektovo orientovany systém
na riadenie robota, ktory by bolo mozné pouzivat’ s réznorodymi hardwarovymi zariadeniami
bez nutnosti zasahov do jadra systému. Clenovia riesitel'ského timu s autormi riadiaceho
softvéru, ktory vyuziva fakultny roboticky tim MART. Ten sa uz niekol'ko rokov ucastni na
roznych robotickych sutaziach, pre ktoré vznikaju stdle nové, lepSie hardwarové rieSenia
a zaroven s nimi, ¢asto aj od zakladu nové softwarové systémy.

Hlavnym cielom je vyvinut univerzalny riadiaci software, ktory by nebol zavisly na
konkrétnom hardwarovom rieSeni a poskytoval by moznost’ konfigurécie robota jednoduchym
pridavanim novych modulov do obecného jadra.

Software bude implementovany v jazykoch C a C++ s pouzitim Standardnych kniznic vd’aka
¢omu bude jednoducho prenositeI'ny medzi roznymi operacnymi systémami (s vynimkou nizko
uroviovej ¢asti implementovanych modulov).

Implementacia riadiaceho systému vratane naprogramovanych modulov bude vyvijana a
testovand na robotoch timu MART a zéroven bude nasadend na robota ktorého vyvijame pre
sutaz Eurobot 2009.

Projekt sa bude skladat’ z tychto sticasti:

*jadro riadiaceho systému vykonavajice zakladné funkcie, rozsiritelné o pridavné moduly
einterface umoznujuci napojenie d’alSich modulov

einterface pre zber informacii zo senzorov robota

einterface pre riadenie robota

+ zakladny subor modulov pre ovladanie typickych Casti robota (motory, enkodéry, kompas,
dial’komer, ovladaci panel, notifikacné LED di6dy)
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o nizko—uroviiové ovladace

o abstraktna vyssia vrstva implementujlica logiku zariadenia
*moznost’ manualneho ako aj autondmneho riadenia robota

o implementacia skeletu pre autonomne riadenie

o 1implementacia skeletu manualneho riadenia pomocou gamepadu a/alebo kladvesnice

o implementéacia medzi-vrstvy na oddelenie riadiacej jednotky
*implementécie na dve rézne robotické platformy

o moduly pre obsluhu hardwaru

o moduly pre autondmne a manualne riadenie robota
erozhranie na zmenu konfiguracie robota a parametrov prostredia
*dokumentécia
vyvojova, uzivatel'skd - podl'a podmienok predmetu Projekt
popis systému a implementacie jeho jednotlivych Casti
manudl pre tvorbu novych modulov
manual pre vyplnenie skeletu pre autondmne a manualne riadenie
popis implementacii, a navod pre nové implementacie
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