Propozycje tematéw z ISR (lato 2006)
1. Robot balansujacy (Piotr Trojanek)

Zadanie polega na rozbudowie elektroniki robota HMT o czujniki odleglosci
(TCRT1000) oraz napisaniu oprogramowania na mikrokontroler (AT89C51AC2),
dzigki ktoremu robot bedzie utrzymywatl réwnowagg tylko na dwoéch kotach, czyli bez
elementow podpierajacych.

Czujniki odleglo$ci umieszczone w miejscu dotychczasowych $rub podpierajacych
nalezy podlaczy¢ do wejs¢ ADC mikrokontrolera i na podstawie informacji o
przechyleniu sterowa¢ silnikami tak, aby robot zachowywat réwnowagg. Komunikacja
z robotem (sterowanie, odczyt danych) mozliwa jest przez interfejs BlueTooth.

Materiaty:

1. http://www.geology.smu.edu/~dpa-www/robo/nbot/

2. http://www.vishay.com/optical-sensors/list/product-83752/

3. http://www.atmel.com/dyn/products/product card.asp?part_id=1928
4. Dokumentacja robota HMT (praca inz. M. Hamady)

2. Identyfikacja i lokalizacja nadajnikow dzwi¢ku (Piotr Trojanek)

Zadanie polega na stworzeniu oprogramowania do identyfikacji czgstotliwosci zrodta
dzwigku oraz lokalizacji jego kierunku w oparciu o dwa mikrofony podiaczone do
karty dzwigkowej komputera PC. Identyfikacja opiera¢ si¢ bgdzie na analizie widma
sygnalow (transformata Fouriera) i okresleniu w ten sposob czgstotliwosci dzwigku,
a lokalizacja przez poréwnanie jego nat¢zenia w lewym i prawym kanale audio.
Oprogramowanie powinno by¢ opracowane dla systemu Linux w oparciu o sterowniki
dzwieku ALSA 1 by¢ napisane w postaci driver'a serwera Player. Jako wzor moze
postuzy¢ driver “acoustics”, a testowanie mozna wykonywaé korzystajac z PC-
speaker'a badz glo$nikoéw podtaczonych do karty dzwigkowe;.

Materiaty:
1. http://playerstage.sourceforge.net/doc/Player-1.6.5/player-html/
2. http://www.alsa-project.org/documentation.php#0.9doc




3. http://www.gnu.org/software/gsl/manual/gsl-ref 15.htmI#SEC248
4. http://sklep.avt.com.pl/go/ info/?id=13799

3. Wizualizacja 3D manipulatora IRB6 (Piotr Trojanek)

Zadanie polega na opracowaniu tréjwymiarowego modelu manipulatora IRB6 1 jego
implementacji w symulatorze Gazebo. Symulator wykorzystuje rendering OpenGL
oraz bibliotek¢ Open Dynamisc Engine (ODE), dziata w systemie Linux.

Nalezy zaimplementowaé sterowanie symulowanym robotem (proste i odwrotne
zadanie kinematyki) oraz realizacje prostych interakcji z otoczeniem —
np. przenoszenie klockéw chwytakiem umieszczonym na koncéwce manipulatora.
Dodatkowe punkty za realizacje zadania wymagajacego wspOtpracy dwoch
symulowanych manipulatorow.

Materiaty:

1. http://www.industrialrobotix.com/IRB6_2.htm

2. http://playerstage.sourceforge.net/index.php?src=gazebo
3. http://www.ode.org/

4. Symulacja RoboCup 3D (Piotr Trojanek)

Zadanie polega na opracowaniu trojwymiarowego modelu robota HMT (patrz
projekt 1) i jego implementacji w symulatorze Gazebo wraz ze srodowiskiem boiska
pitkarskiej ligi RoboCup oraz programem s¢dziujacym. Symulator wykorzystuje
rendering OpenGL oraz bibliotek¢ Open Dynamisc Engine (ODE), dziala w systemie
Linux.

Nalezy stworzy¢ program dla “druzyny” sktadajacej si¢ z 1 do 3 robotdéw i rozegrac
symulowany mecz na wirtualnym boisku.

Materiaty:
1. http://playerstage.sourceforge.net/index.php?src=gazebo

2. http://www.ode.org/
3. http://www.robocup.org/
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