Sensory, Inercialni senzory, GPS,
Odometrie




Senzor

e Snimac informaci z okolniho svéta
* Zdroj informaci pro ridici systém

* Analogie s péti smysly u lidi




Priklady senzoru

Kamera — detekce obrazu
Mikrofon — detekce zvuku

Dotykovy senzor

Detekce plyn(

Teplomeér — senzor teploty
Pohybovy senzor
Radar

Detekce barev




Déleni senzoru

* Dle formy zpracovani dat

- Analogove
— Digitalni

DAC a ADC prevodniky




Déleni senzoru

e Dle sbérnice

GPI1O (General-purpose input/output)
12C (Inter-Integrated Circuit) — | square C
1-wire

UART (Universal asynchronous receiver/transmitter)
USB




Detektor vzdalenosti

* Princip radaru

— Odesle zvukovy impuls a ceka na jeho navrat. Zmeri
jeho délku a spocita vzdalenost dle rychlosti zvuku.

— ¢ = (331,57 + 0,607 -t) ms ™"
Kde t je teplota v stupnich celsia
— Téz infraCervené senzory vzdalenosti




Detektor barvy

e VVzdalenost tak do 5 cm

 LED diody osvetluji povrch a odrazené svéetlo prochazi
pomoci filtrll na svétlo€ivé diody. Dle intenzity svétla u
jednotlivych filtr pozname barvu.




Detekce pohybu

* PIR Cidlo (passive infrared sensor) — na zacatku si na
detekuje teplotu okoli a kazdou vyznamneéjSi zmenu hlasi

e Mikroviny

e Ultrasonicky — radar




Detekce stisku

* Digitalni — stisk ano/ne
* Analogovy — sila stisku




Odometrie

- Odhad aktualni pozice robota vuci pocatecnimu
bodu

- Transformace dat Cidel na zménu orientace a
smeru robota

- Geometricky model robota

 Non-holonomni (nemuze meénit rychlost ve
vsech smerech)
+ Auto — neotoCi se na miste
* Tank — otoCi se na miste
- Holonomni
- \/Sesmerovy




Inercialni senzory

* Akcelerometr
- Meéreni zrychleni, naklonu, vibraci
- Nevyuziva gravitace
* Gyroskop
— Méreni orientace
- Vyuziva gravitace
- Obsahuje setrvacnik, ktery zachovava inercialni prostor




Gyroskop

Gyroscope Spin axis

Gimbal




Akcelerometr

Applied Acceleration (a)

Piezoelectric
Material




Lokalizace robota

Dve metody
*Kalmanuv filtr — vyuziva stredni hodnoty a

rozptylu
*Monte Carlo lokalizace — vyuziva hustotu
pravdepodobnosti - vzorkovani




Druzicova lokalizace

« GPS
- USA
— Armadni systém
Glonass — rusky
Galielo
- Evropsky
— Témer dokoncen

Beidou — Cinsky
NAVIC — indicky
QZSS — japonsky




GPS

Druzicova lokalizace

V kazdém okamziku by meély byt viditelné 6 az 12 druzic
Potfebujeme 3 druzice na vypocet a Ctvrtou na korekci nepresnosti
GPS pristroj nam vraci GPS vétu

- RMC

« $GPRMC,181038.0,A,5006.3171,N,01425.6622,E,0.00,42.0
0,150606,,*37

- GGA

« $GPGGA,161016.000,5005.0334,N,01430.3369,E,1,06,2.1,
242 .9,M,45.5,M,,0000*5C




Druzice Navstar

3 az 4 velmi presné (10-13s) atomové hodiny s rubidiovym drive takeé
S cesiovym oscilatorem

12 antén RHCP pro vysilani radiovych kédi v pAsmu L (2000-1000
MHz)

Antény pro komunikaci s pozemnimi kontrolnimi stanicemi v pasmu S
(2204,4 MHz)

Antény pro vzajemnou komunikaci druzic v pasmu UHF (Cesky
oznacovano UKV)

Opticke, rentgenové a pulzni-elektromagneticke detektory senzory pro
detekci startu balistickych raket a jadernych vybuch(

Solarni panely a baterie jako zdroj energie







Konec

Dekuji za pozornost




	Snímek 1
	Snímek 2
	Snímek 3
	Snímek 4
	Snímek 5
	Snímek 6
	Snímek 7
	Snímek 8
	Snímek 9
	Snímek 10
	Snímek 11
	Snímek 12
	Snímek 13
	Snímek 14
	Snímek 15
	Snímek 16
	Snímek 17
	Snímek 18
	Snímek 19

