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Laserowy skaner
przestrzeni na kazda okazje

Podstawowym zagadnieniem podczas konstruowania robotow
mobilnych sq zagadnienia zwiqzane z orientacjq na plaszczyznie
Iub (czesciej) w przestrzeni. Dzialanie skomplikowanych algorytméw
sterujqcych nie byloby mozliwe bez sensoréw zamieniajqcych
parametry fizyczne ruchu i polozenia na sygnaly elektryczne Iub
cyfrowe. Dostarczanie i wsparcie techniczne oferty takich sensoréw
sq jednymi z najwazniejszych obszaréw dziatalnosci firmy WObit.

Zagadnieniem lezacym u podstaw roz-
woju robotyki mobilnej jest orientacja i roz-
poznawanie przestrzeni otaczajacej wokot
poruszajacego sie robota lub jego manipu-
latora. Stosuje sig do tego celu urzadzenia
réznego rodzaju. Moga to by¢ czujniki ultra-
dzwigkowe, kamery cyfrowe lub punktowe
czujniki optyczne pozwalajace na rozpozna-
wanie przeszkéd. Kazda z tych metod ma
pewne cechy, ktére niejako predysponuja ja
do okreslonych zastosowan.

Czujniki ultradzwiekowe pozwalajg na
rozpoznawanie przeszkéd w pewnym ob-
szarze i nie sg wrazliwe na o$wietlenie. Sg
przy tym stosunkowo szybkie, ale niestety,
mato doktadne. Jeszcze szybsze i dokladniej-
sze mogg by¢ czujniki optyczne, jednak ich
wadg jest wrazliwo$¢ na zmiany o$wietlenia
otoczenia. Przy bardzo silnym naslonecz-
nieniu sensory dzialajace w zakresie pod-
czerwieni lub uzywajace $wiatta laserowego
mogg podawac btedne informacje.

Tabela 1. Skanery laserowe dostepne

Skaner

ofercie WODbit

Do
obiektow stosuje sig kamery cyfrowe. Dzieki

dokladniejszego  rozpoznawania
nim, po programowej obrébce obrazu, moz-
na rozpoznawaé ksztalt, orientacje obiek-
tu, jego wymiary a nawet pewne szczegdly
zwigzane z cechami fizycznymi detalu (fazy,
podciecia, potysk itp.). Jednak obrébka ob-
razu zarejestrowanego przez kamere wyma-
ga sporej mocy obliczeniowej, czasu a przy
pewnych zastosowaniach — réwniez zapew-
nienia specjalnego o§wietlenia. Sg to wyma-
gania, ktérym bardzo czesto trudno sprostac
w przypadku projektéw zwigzanych z robo-
tyka mobilna.

Rézne oblicza robotyki mobilne;j
Istnieje wiele zadan, w ktérych coraz
czeSciej uzywa sie robotéw mobilnych.
W zaleznosci od przeznaczenia, produkowa-
ne urzadzenia majg rézny ksztalt, rodzaj na-
pedu, uktad kontroli kierunku ruchu, a takze
system pozwalajacy na orientacje w terenie,

K

czy tez umozliwiajacy unikanie przeszkdd.

W zyciu codziennym roboty wykorzysty-
wane sg wszedzie tam, gdzie udzial czlo-
wieka stanowi zagrozenie dla niego samego
lub w przypadku proceséw powtarzalnych,
w ktérych wykorzystanie maszyny prowadzi
do znacznego zwiekszenia wydajnosci pracy,
a takze redukcji ewentualnie wystepujacych
pomytek.

W przemysle coraz czesciej roboty mo-
bilne wykonuje sig jako tzw. pojazdy AGV
(automated guided vehicle), czyli pojazdy
automatycznie prowadzone. Sa one wyko-
rzystywane np. do transportu towaru lub

surowcéw w obszarze produkcyjnym. Trasa

UTM-30LX

URG-04LX-UGO1

URG-04LX

UBG-04LX-FO1

UXM-30LX

Zakres dziafania

30 m

56 m

56 m

56 m

50 m

Zastosowanie

W pomieszczeniu i na
zewnatrz

W pomieszczeniu

W pomieszczeniu

W pomieszczeniu

W pomieszczeniu i na
zewnatrz

Kat skanowania

270°

240°

240°

240°

190°

Rozdzielczos¢

0,25°

0,36°

0,36°

0,36°

0,25°

Czestotliwos¢

40 skandw/s

10 skanow/s

10 skanéw/s

35 skandéw/s

20 skandéw/s

skanowania

R 60mm X 60mm X 50mm X 50mm X 50mm X 50mm X 60mm X 75mm X 120mm X 125mm X
87mm 70mm 70mm 60mm 146mm

Waga 370 g 160 g 160 g 260 g 800 ¢

Zasilanie 12 VDC 5 VDC 5 VDC 12 VDC 24 VDC

Interfejs usB USB RS232 + USB RS232 + USB Ethernet lub USB
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takiego robota jest najczesciej wyznaczona
poprzez drut zatopiony w podlozu lub ewen-
tualnie tasme naklejong na powierzchni.
Sam pojazd jest wyposazony w specjalny
zestaw czujnikéw, ktéry pozwala na §ledze-
nie elementu wyznaczajacego droge. Istnieja
réwniez inne metody wyznaczania trajekto-
rii ruchu pojazdu, takie jak np. naklejanie
specjalnej folii w r6znych miejscach na $cia-
nach lub tez w otoczeniu robota. Nastepnie
folia ta jest rozpoznawana przez czujnik np.
typu LRF (laser range finder), a jej rozmiesz-
czenie w terenie poréwnywane z mapg zapi-
sang w pamieci.

Innym rodzajem robotéw mobilnych
sg poruszajace sie urzadzenia inspekcyjne.
Mogg one stuzy¢ np. do monitoringu obiek-
toéw lub tez obserwowania stref niebezpiecz-
nych dla czlowieka. Ich orientacja moze od-
bywac sie za pomocg systemu GPS lub inne,
lokalnego, opartego o echolokacje, lokaliza-
cje optyczng lub tez radiowa.

Zagadnienia robotyki mobilnej sg réow-
niez wdrazane w pojazdach, ktére moga po-
ruszac sie bez udzialu kierowcy. Coraz bar-
dziej popularne stajg sie zrobotyzowane ma-
szyny rolnicze. Na przyklad ciggnik rolniczy
po zaprogramowaniu odpowiedniej trajekto-
rii ruchu moze sam wykonywaé okreslone
zadania. Jego lokalizacja odbywa sie w opar-
ciu o system GPS. Tego typu konstrukcje sg
najczesciej wykorzystywane w duzych lub
bardzo duzych gospodarstwach rolnych.

Nie mozna oczywiécie zapomnie¢ o To-
botyce mobilnej, ktérg coraz czesciej spoty-
kamy w zyciu codziennym. Na rynku sg do-
stgpne nowe konstrukcje zrobotyzowanych
kosiarek lub odkurzaczy, ktére majg wyre-
czy¢ ludzi od wykonywania mozolnych, po-
wtarzalnych czynnosci.

Z robotyka mobilng mozemy sig spotkac
wreszcie w  zastosowaniach militarnych,
edukacyjnych, a takze w misjach kosmicz-
nych. Opisanie calego szeregu rozwiagzan,
ktére powstaly w tych trzech kategoriach
z cala pewnoscig zajetoby sporo miejsca.

We wszystkich z opisanych aplikacji,
précz lokalizacji robota, jest konieczne roz-
poznawanie przeszkéd. Czy sg to rozwigza-
nia przemyslowe, czy tez stosowane w zyciu
codziennym, a takze militarnym, prawi-
diowe funkcjonowanie robota uzaleznione
jest od odpowiedniego zestawu czujnikéw
umozliwiajgcego urzadzeniu orientowanie
sie w otoczeniu.

Skanery przestrzeni typu LRF

Od ponad roku w firmie WObit mozna
zaopatrzy¢ sie w lekkie i bardzo efektywne
w swoim dziataniu skanery przestrzeniu
produkowane przez Japonska firme Hokuyo.
Istnieje wiele réznych odmian skanerdw,
ktérych zastosowanie jest uzaleznione od
wymagan aplikacji, to jest od szybkosci, od-
legtosci, rozdzielczosci lub mierzonego kata.
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Skanery, w zaleznosci od modelu, wyposa-
zone sg w rézne interfejsy: USB, RS232 lub
Ethernet. Najczesciej znajduja zastosowanie
w robotyce mobilnej, ale moga tez by¢ sto-
sowane w innych aplikacjach, na przyklad
do rozpoznawania przeszkéd lub w auto-
matycznej nawigacji. Innym interesujagcym
zastosowaniem, w ktérym mozna uzy¢ ska-
nera typu LRF jest dozér obiektu. Skaner6w
mozna uzy¢ zamiast typowych czujnikéw
na podczerwieni, ktére pomimo swej niskiej
ceny, maja dosy¢ ograniczone mozliwosci.
Dzigki skanerowi LRF mozna nie tylko wy-
kry¢ intruza, ale takze policzyc¢ liczbe przed-
miotéw w zasiegu czujnika oraz zmierzy¢
odleglos¢ od nich. Przy zastosowaniu trzech
lub wiecej czujnikéw system dozoru uzysku-
je mozliwo$¢ przestrzennej lokalizacji obiek-
téw. Przydaje sie to podczas dozoru obsza-
réw, w ktérych ze wzgledéw bezpieczenistwa
lub organizacyjnych moze przebywaé tylko
okreslona liczba oséb.

W przemysle skaner moze by¢ wykorzy-
stany wszedzie tam, gdzie nie jest mozliwe
zbytnie zblizenie sie do obserwowanego oto-
czenia, a istnieje konieczno$¢ monitoringu
cyklu produkcyjnego. W tabeli 1 zamiesz-
czono zestawienie laserowych skaneréw
przestrzeni dostgpnych w ofercie WODbit.

Podsumowanie
Aplikacji, w ktérych znajdujg zastosowa-
nie skanery LRF jest zdecydowanie wigce;j.
Jezeli spotykajg sie Panstwo z problemem
rozpoznawania obiektéw, wykrywania prze-
szkéd lub okreslania odleglosci od obiek-
tu w okreslonej przestrzeni, wtedy idealne
rozwigzanie stanowi skaner firmy Hokuyo.
Osoby zainteresowane zapraszamy do od-
wiedzenia strony internetowej www.hokuyo.
pl, na ktérej firma WODbit podaje wyczerpu-
jace informacje o urzadzeniach opisywanych

w artykule.
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SIC184

Programowalny sterownik
silnikow krokowych
z wbudowanym indekserem

SIC184 jest programowalnym sterownikiem
silnikéw krokowych o pradzie sterowania do 4A.
Oprocz koncowki mocy posiada takze indekser
i generator trajektorii, ktory pozwala na
precyzyjne okreslenie  pozycji, predkosci
i przy$pieszenia ruchu silnika. Zaprogramowany
sterownik moze wykonywaé program sktadajgcy
sie z 300 komend ruchu. Ponadto sterownik moze
wspotpracowac¢ z enkoderem inkrementalnym,
co pozwala na jeszcze wigkszg kontrole pozycji
silnika krokowego.

Oprocz wejsé uruchamiajacych / zatrzymujacych
program SIC184 posiada takze uniwersalne
2 wejscia, 2 wyjscia oraz dedykowane wejscia
bazujgce pozycje silnika. Pozwala to na zupetne
wyeliminowanie sterownika PLC w niektorych
zastosowaniach.

m Sterownik dla silnikow krokowych
o pradzie do 4 A

m Wbudowany generator trajektorii (mozliwo$¢
zadawania predkosci, przy$pieszenie i pozycji)

m Wbudowany indekser
(mozliwos¢ realizowania programéw ruchu
do 300 komend)

m Mozliwo$¢ wspétpracy z enkoderem

m Ztgcze USB do konfigurowania,
diagnozowania i programowania sterownika

m Ztgcze RS485 MODBUS-RTU do wspétpracy
ze sterownikami PLC/panelami HMI itp.
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