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0BSAH PREZENTACIE

A. navrh a realizacia casti DCS v ramci experimentu ALICE
B. realizacia casti aplikacie robotického futbalu
C. modernizacia modelu gulécky na ploche v ramci CMMRaPI

D. navrh modularneho mobilného robotického systému
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STRUKTURA DCS PRE ITS DETEKTOR EXPERIMENTU ALICE
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READOUT ELEKTRONIKA PRE ITS DETEKTOR

-nova readout elektronika
-ru sca/swt sekvencie
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RDBS - archivacné a konfiguracné databazy
WinCC OA - SCADA/HMI systém, vyuzitie FSM modelov
FRED - C++ aplikacia, zber a agregacia dat, preklad sprav

ALF - C++ aplikacia, komunikacia s readout elektronikou
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PROGRAMOVY MODUL ALF SERVER
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POMOCNA APLIKACIA ALFCONNECT

ALF Configuration
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PROGRAMOVY MODUL FRED SERVER
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PROGRAMOVY MODUL FRED SERVER

FREDServer
| _conf
| fred.conf
| sections
| power_boards.section
| _boards

L ower_board

Epower_board. conf

commands

| 1ts_pb_initialize.sqc
| 1ts_pb_modules_enable.sqc
| 1ts_pb_voltage_set.sqc
| 1ts_pb_voltage_read.sqc
| 1ts_pb_temperature.sqc

| 1include
l_ FREDServer

| Mapi

| rampup.h

\Src
| Mapi

| rampup.cpp
| main.cpp

| Dbin

l_ FREDServer
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PROGRAMOVY MODUL FRED SERVER

10
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APLIKACIA PRE OVLADANIE POWERBOARDU

» WIinCC OA
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APLIKACIA PRE OVLADANIE JEDNOTKY STAVE

» WinCC OA
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REALIZACIA CASTI APLIKACIE ROBOTICKEHO FUTBALU

» roboticky futbalista kategorie MiroSot
» Bluetooth rozhranie

> C++

» ROS systém

13
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PROGRAMOVE MODULY APLIKACIE ROBOTICKEHO FUTBALU

» programovy modul Comm

» sériova komunikacia prostrednictvom
Bluetooth rozhrania

Control

» podpora komunikacie s viacerymi
robotmi v realnom case

» opatovné pripojenie futbalistov po
strate spojenia

» publikacia ROS sluzieb pre ovladanie
pohybu futbalistov

GAZEBO
simulation

Visualization
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ROBOTICKY FUTBAL V RAMCI DSR

2. uroven
simulacné modely,
SCADA/HMI
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1. uroven
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0. uroven
snimace, modely,
akcné cleny




EMBEDDED SYSTEMY V RAMCI DISTRIBUOVANYCH RIADIACICH A MONITOROVACICH SYSTEMOV

16

» kompaktnejsie
rieSenie

» rovhomerné
osvetlenie plochy

» presnejsie
servomotory

» vacsia frekvencia
vzorkovania
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VYV0J HARDVERU PRE MODEL GULOCKA NA PLOCHE

» riadiaca doska s Arduinom Nano

» Raspberry Pi 3
» vstavany 12V zdroj

» 8Mpx kamera a LED osvetlenie plochy

arduino - ovladanie serv, gyroskop
raspberry - obraz, riadenie

+12V
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PROGRAMOVE MODULY MODELU GULOCKA NA PLOCHE
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MODEL GULOCKA NA PLOCHE V RAMCI DSR

2. uroven
simulacne modely,
SCADA/HMI

1. uroven
technologicka uroven
riadenia a regulacie

0. uroven
snimace, modely
akcne cleny
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NAVRH MODULARNEHO MOBILNEHO ROBOTICKEHO SYSTEMU

» mikromotory Pololu

» magnetické enkodery

» 2S Li-Pol batéria

» riadiaca doska s STM32

» Raspberry Pi Zero W

» Wifi a Bluetooth rozhranie

» moznost pripojenia
modulov so snimacmi
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NAVRH RIADIACEJ DOSKY MOBILNEHO ROBOTA
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» STM32F051

» rozhranie UART

» chip select

» modul pre meranie vzdialenosti prekazky od
robota s ultrazvukovym snimacom

» modul pre detekciu prekazok s infracervenym
snimacom

» modul pre spresnenie polohy robota s
gyroskopom, akcelerometrom a magnetometrom
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PROGRAMOVE MODULY PRE OVLADANIE MOBILNEHO ROBOTA

» komunikacia medzi hlavhym
mikropocitacom a mikropocitacmi v
moduloch

» komunikacia medzi Raspberry Pi a
hlavhym mikropocitacom

» riadenie pohybu robota na arovni
hlavného mikropocitaca

» C++ s vyuzitim ROS systému

» publikovanie sluzieb v ROS systéme
pre ovladanie funkcionalit robota
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MODULARNY MOBILNY ROBOT V RAMCI DSR

2. uroven
simulacne modely,
SCADA/HMI

1. uroven
technologicka uroven
riadenia a regulacie

0. uroven
snimace, modely
akcne cleny
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DAKUJEM ZA POZORNOST
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KOMUNIKACNE PROTOKOLY A ROZHRANIA POUZITE V RAMCI VYSTUPOV PRACE

» DIM - programové moduly v ramci DCS experimentu ALICE

» ROS - programové moduly v ramci aplikacie robotického futbalu, gul6cky na ploche a
mobilného robota

» UART - prepojenie MCU s Raspberry Pl v ramci modelu gul6cky na ploche a mobilného
robota, prepojenie modulov a riadiacej dosky mobilného robota

» |12C - prepojenie gyroskopu s MCU modulu mobilného robota
» SPI - prepojenie MCU mobilného robota s I/0O expanderom
» Bluetooth - prepojenie MCU robotickych futbalistov MiroSot s nadradenym pocitacom

» WIiFi - prepojenie modelu gul6cka na ploche a mobilného robota s poditacmi v sieti
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ULOHY ARDUINA, STM32 A RASPBERRY P

Model gulécka na ploche
» Arduino - ovladanie servomotorov PWM vystupmi a Citanie dat z gyroskopu cez 12C

» Raspberry Pi - lokalizacia gulocky pomocou obrazu z kamery, vypocet akénych zasahov regulatoroy,
sietova vizualizacia priebehu riadenia

Modularny mobilny robot

» STM32 - ovladanie motorov, zistovanie rychlosti na zaklade impulzov z enkéderov, regulacia rychlosti
kolies, regulacia polohy robota, ziskavanie Udajov z pripojenych modulov

» Raspberry Pi - komunikacia s robotom, poskytovanie ROS sluzieb pre ovladanie robota, sietova
vizualizacia informacii o robotovi, priestor pre vytvaranie aplikacii s vyuzitim robota

Raspberry Pi bez MCU

» nema analdgové vstupy, presnost softvérového PWM a pravidelnost vykonavania cyklov zavisi od
vytazenosti CPU - m6ze sposobovat nepresnosti pri regulacii
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DETEKCIA PRIPOJENYCH MODULOV NA UROVNI RIADIACEJ JEDNOTKY ROBOTA

Adresy modulov

» kazdy modul ma priradenu jedinecnu 8-bitovu adresu

» hlavny mikroprocesor vysle pozadovanu adresu na zbernicu, pokial neprijme odpoved do
urceného doby tak povazuje modul za odpojeny

Detekcia umiestnenia modulu
» na kazdy konektor pre moduly je privedeny jeden kanal z I/O expandera

» po zaadresovani modulu hlavnym mikroprocesorom modul zmeni logicky stav na kanali I/0
expandera, pomocou ¢oho vie hlavny mikroprocesor urcit na ktory konektor je modul pripojeny

Dynamické pridavanie modulov

» moduly je mozné dynamicky pridavat, kedZe hlavny mikroprocesor pred zac¢atim komunikacie
stale vysle na zbernicu najprv adresu modulu, ¢im zisti i je modul pripojeny



