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Platforma mobilna
TRobot Explorer 6W

Firma TRobot jest producentem
i dystrybutorem komponentéw
robotyki mobilnej. Oferta firmy
obejmuje elementy i zestawy
przeznaczone dla potrzeb
edukacji i badani naukowych.
Przedstawiony w artykule robot
Explorer 6WD jest przykladem
modufowej konstrukcji
przeznaczonej do uzytkowania
na zewngqtrz budynkow.

Roboty mobilne przeznaczone do uczelnia-
nych i szkolnych pracowni mechatroniki i ro-
botyki najczesciej sa budowane na bazie sztyw-
nych podwozi z napedem réznicowym. Takie
rozwigzanie sprawdza si¢ w warunkach labora-
toryjnych, jednak wiele rzeczywistych zastoso-
wan robotéw mobilnych (roboty inspekcyjne,
poszukiwawcze, bojowe) wymaga zdolnosci
do pokonywania przeszkéd terenowych i wy-
korzystania nawigacji satelitarnej. TRobot 6WD
Explorer to konstrukcja, ktéra jest odpowiedzig
na takie potrzeby. Dostepny w réznych konfi-
guracjach sprzetu i oprogramowania, dzieki
swojej konstrukcji moze by¢ dostosowana do
indywidualnych wymagan uzytkownika.

Budowa robota

Robota zbudowano na 6-kotowym podwo-
ziu DAGU z niezaleznym zawieszeniem kazde-
go kota na poprzecznych wahaczach, z resoro-
waniem sprezynowym. 6 silnikéw pradu sta-
fego (opcjonalnie wyposazonych w enkodery)
z przekladniami 75:1 rozpedza robota do mak-
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symalnej predkosci 0,85 m/s. Elementy pod-

wozia sg wykonane z aluminium, co zapewnia
niski cigzar przy duzej sztywnosci konstrukcji.
W polaczeniu z niezaleznym zawieszeniem
owocuje to doskonalymi wlasciwosciami trak-
cyjnym podwozia.

Pojemniki na akumulatory z wygodnym
dostepem z zewnatrz, bez koniecznosci otwie-
rania obudowy, pozwalajg na uzycie do 4 pa-
kietéw NiMh 7,2 V lub LiPo 7,4 V o pojemnosci
do 20 Ah. W opisywanej konfiguracji zapewnia
to czas pracy autonomicznej powyzej 2 godzin.
Robot wyposazono w gniazda tadowarki ze-

Dodatkowe informacje:
TRobot, ul. Lelewela 4, 99-300 Kutno
info@trobot.pl, www.trobot.pl
tel. +48 608 611 537, +48 604 146 349,
+48 24 253 37 50

wnetrznej i zewnetrznego zasilania, ulatwiaja-
ce dlugotrwalg prace w laboratorium. Alumi-
niowa nadbudéwka osadzona na platformie
jezdnej miesci uktad zasilania z monitorowa-
niem stanu akumulatoréw, sterownik silnikéw
2x20 A, pracujacy w trybie kontroli pozycji ze
sprzezeniem zwrotnym, modul wejsé/wyjsé
analogowych i cyfrowych wspélpracujacy

Zbuduj swojego robota!
Potrzebne czesci znajdziesz na
www.trobot.pl

W ofercie:

- Arduino i dodatkowe moduty

- silniki, serwa
- podwozia i elementy mechaniczne

Dystrybutor: DFRobot, Pololu, DAGU

- kompletne zestawy do budowy robotow

- sterowniki, czujniki, moduty komunikacyjne

info@trobot.pl, tel. 608 611537, 604 1463
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z czujnikami:
o zasiegu do 3,5 m i 3 dalmierzami IR Sharp.

ultradZzwigkowym sonarem
W przedniej czesci nadbudéwki umieszczono
otwory montazowe pod serwomechanizm roz-
miaru standard lub dalmierz laserowy.

Uklad nawigacji robota 6WD Explorer za-
wiera dalmierz laserowy Hokuyo URG-04LX-
UGO1 o zasiegu 4 m i kacie pomiaru 240 stopni,
odbiornik GPS oraz modul IMU zawierajacy
3-osiowe akcelerometr, zyroskop i magneto-
metr. Modut ten ma wbudowany mikrokontro-
ler dokonujacy przetwarzania i oceny danych
z wymienionych czujnikéw, zwracajacy min.
orientacje w postaci katéw Eulera lub kwater-
mionéw. Zestaw czujnikdw uzupelnia kolo-
rowa kamera z matrycg rozdzielczodci 2 Mpx
(HD).

Do przetwarzania danych pochodzacych
z czujnikéw zastosowano komputer z proceso-
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Parametry:

Wymiary: 428 mmx300 mmx250 mm, ciezar standardowo wyposazonego robota: 7,5 kg
Naped: 6 silnikow DC 130RPM (75:1) w tym 2 z enkoderami 3600 CPR, predkos¢ maksymalna 0,85 m/s.

Zasilanie: akumulatory litowo — polimerowe 20 Ah.

Sredni czas pracy przy zasilaniu bateryjnym: powyzej 2 godz.
Plyta sterujaca: Intel® Atom Dual Core D525 1,8 GHz , RAM 2 GB, dysk SSD 40 GB SATAIl

Karta graficzna NVIDIA ION 210 GT218 512 MB (CUDA).

Interfejs sieciowy: LAN, WiFi 802.11 b/g/n.

Ztacza: D-Sub, HDMI, 4xUSB 2.0, Audio, 10 uniwersalnych wejs¢/wyjs¢ cyfrowych, 6 wejs¢ analogowych

(10-bitowe), I?C, UART (TTL).
System operacyjny: Windows 7/Linux Ubuntu 10.4.

Trobot Explorer SDK (sterowniki sprzetu, biblioteki programisty i dokumentacja).

Wyposazenie dodatkowe:

3 czujniki odlegtosci SHARP GP2Y0AO02 (20...
1 ultradzwiekowy czujnik odlegtosci (5...350 cm).
1 kamera USB HD (720p) z matrycg 2 Mpx.

150 cm).

1 modut GPS o doktadnosci pozycjonowania lepszej od 10 m.

1 modut CHR UM6 IMU (9-osiowy).
1 dalmierz laserowy Hokuyo URG-04LX-UGO1.

rem Intel Atom Dual Core D525 pracujacy pod
kontrolg systemu Windows 7 lub Linux. Prze-
twarzanie obrazu z kamery moze by¢ wspo-
magane przez karte graficzng NVIDIA® ION
210 GT218 kompatybilng z CUDA. Lacznosé
z robotem zapewniajg moduly WiFi z obstuga
standardu 802.11 b/g/n i Bluetooth.

Oprogramowanie

O wartoéci uzytkowej platformy TRobot
Explorer 6WD decyduje bogate oprogramowa-
nie. Do obstugi peryferiéw robota utworzono
dedykowane biblioteki dla jezykéw C i C++.
Pozwalajg one programiscie skupic sig na two-
rzeniu algorytméw wysokiego poziomu, bez
potrzeby

samodzielnego implementowania

obstugi poszczegélnych urzadzen. Dolaczone
przykladowe programy pozwalaja szybko za-
pozna¢ sie z dostgpnymi funkcjonalno$ciami
poprzez pokazanie ich dzialania w praktyce.
Ponadto dostepne sg napisane w C# ustugi
dla Microsoft Robotics Developer Studio. Tam
gdzie to mozliwe (np. w wypadku napedu), im-
plementuja one ogélne kontrakty, co zwieksza
przenos$no$¢ tworzonych projektéw pomiedzy
réznymi platformami sprzetowymi oraz $ro-
dowiskiem symulacyjnym. Ustugi moga by¢
réwniez wykorzystywane w graficznym jezyku
programowania VPL. W sktad TRobot Explorer
SDK réwniez wchodzg graficzne interfejsy ste-
rownika napedu, skanera laserowego i IMU.
Maciej Troszynski, TRobot

Karta I)I'ZEKCIZI‘Ill(OW sterowanada przez internet
A\"l'5250

telefonu komorkowego (z obstuga internetu).

Karta umozliwia sterowanie przekaznikami poprzez siec Internet.
Stany przekaznikow oraz przyciski umozliwiajace ich zmiane
prezentowane s3 na generowanej przez karte stronie interne-
towej. Zaleta takiego rozwigzania jest wygoda i uniwersalinose -
do obsiugl urzadzenia nie Jest potrzebne Zadne dodatkowe
oprogramowanie. Ukfadem mozna sterowac zarowno z komput-
era pracujacego pod dowolnym systemem operacyjnym jak i z

Wybrane parametry:

- Praca w trybie serwera http

- Konfiguracja przez port USB

- Tryb dynamicznego pobierania adresu sieciowego (klient DHCP)
- Mozliwosc zmiany adresu MAC urzadzenia

- Obstuga przez przegladarke internetowy (port 80)
- Mozliwos¢ modyfikacji strony internetowe) z poziomu przegladarki (pamie¢ strony 1Mb)

- 8 wyjsC przekaznikowych (8A / 230V)

AVT-Korporacja Sp. z 0.0., 03-197 Warszawa, ul. Leszczynowa 11,
tel.: 22 257 84 50, fax: 22 257 84 55, e-mail: handlowy@avt.pl

www.sklep.avt.pl
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