Platforma mobilna

Podstawowe informacje

Informacje ogolne:

o Wymiary: 44 x 50 x 28 cm

o Maksymalna predkos¢: 5 km/h

o Czas pracy na jednym tadowaniu przy ciaglej jezdzie: 2 h

o Maksymalny mozliwy dystans do przebycia na jednym tadowaniu:
okoto 5.5 km
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Sensory:

Lidar - rplidar s1

Kamera gtebi - realsense d435i

Kamera sledzaca - realsense t265

Schemat sygnatowy - pixhawk




Wazne informacje i wytyczne:

Przy zmianie akumulatora upewnij sie, ze przewody podpiete zostaty prawidtowo.
Robot nie posiada zabezpieczenia przed zmiang polaryzacji.

Pojazd uruchamiany jest wigcznikiem gtownym - komputer poktadowy NUC
uruchamiany jest osobno.

Wylacznik bezpieczehstwa pozwala w dowolnej chwili odtgczyé zasilanie silnikow,
dzieki czemu mozna zatrzymacé pojazd w awaryjnej sytuaciji.

Napiecie Akumulatora nie powinno spa$¢ ponizej 10.5 V - przy napieciu ok. 11 V
powinno wymieni¢ sie akumulator. Przy wymianie akumulatora najlepiej wytgczy¢
komputer NUC przez zdalny pulpit.

Platforma mobilna posiada dwa komputery poktadowe potgczone przewodem USB:

o Pixhawk - odpowiada za sterowanie niskopoziomowe - sterowanie silnikami,
odbieranie sygnatéw z aparatury RC, zdalne sterowanie przy pomocy
aparatury RC itd.

o NUC - odpowiada za zadania wysokopoziomowe - przetwarzanie obrazu z
kamer i lidaru, planowanie trasy itd.

Po wiaczeniu zasilania pojazd moze by¢ zdalnie sterowany przy pomocy aparatury
RC nawet bez uruchomionego komputera NUC - opis sterowania ponize;j.

Testy oraz uruchomienia zawsze przeprowadzaj z robotem ustawionym na
podwyzszeniu, tak aby jego kota nie dotykaty ziemi.

Zdalne sterowanie przy pomocy aparatury RC:

Pierwsza prébe przeprowadz z robotem umieszczonym na podwyzszeniu.
W pierwszych probach powoli wychylaj analogi, aby zapozna¢ sie z reakcjami robota.

Zmiana trybu
Uzbrojenie
pojazdu
Analog prawy
Analog lewy
poronzy Przycisk
Wiacznik potwierdzenia
zasilania

Upewnij sie, ze przetgcznik uzbrojenia i trybu sg wychylone maksymalnie do tytu.
Upewnij sie, ze lewy analog jest ustawiony na srodku (tak samo jak prawy -
zerowa predkosc liniowa)

Wigcz aparature RC przytrzymujgc wigcznik przez kilka sekund.

Wszystkie komunikaty zatwierdz przyciskiem potwierdzenia.

Jesli robot jest wytgczony, wigcz go i odblokuj przycisk bezpieczenstwa.

Uzbréj pojazd zmieniajgc pozycje przetacznika uzbrajania na maksymalnie
wychylong do dotu. (Przetgczenie w pozycje gorng zatrzyma pojazd)

Pojazd powinien zaczgé reagowac¢ na komendy z aparatury.

Lewy analog steruje predkoscig liniowg robota (wychylenie przéd-tyt), natomiast
prawy predkoscig katowg (wychylenia na boki).



Sterowanie z poziomu komputera NUC:

Sterowaniem robotem odbywa sie przy pomocy oprogramowania ros i mavros omawianego
na laboratorium i wyktadzie. Najprostszg metodg sterowania robotem bedzie uzycie topicu
~rc/override (http://wiki.ros.org/mavros punkt 6.11.1), ktéra pozwala sterowaé bezposrednio
wypetnieniem PWM podawanym na silniki, odpowiednio lewg i prawg strone. Kanaty
sterujgce silnikami to 1 i 3. Wypetnienie zmienia sie w zakresie 1000 - 2000, gdzie 1500
odpowiada zerowej predkosci na kotach.
Wazne informacje:
e Nawet przy sterowaniu z komputera robot musi by¢ uzbrojony. (najlepiej uzyé
aparatury RC tak jak przy zdalnym sterowaniu)
e Wiadomosci na topic ~rc/override muszg by¢ wysytane z czestotliwoscig powyzej 1
Hz, tak aby wyjscia rc byly poprawnie nadpisywane. (w przeciwnym wypadku wyjscia
beda ustawiane na podstawie wejscia z aparatury RC)



http://wiki.ros.org/mavros

