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Automatizované vyhladavanie objektov na pracovnej ploche RIESENIA O
s cielom presunut tieto objekty prostrednictvom robotického
manipulatora do vopred urceného ulozného priestoru. KAMERA
: » Vystup z kamery
VLASTNOSTI RIESENIA =: v realnom Case
» Detekcia pozicii a tvarov objektov pomocou kamery a » Vyhladavanie
metod pocditacového videnia vo vymedzenom priestore. objektov
» Uchopenie objektu a jeho presun do UloZného priestoru » Rozpoznavanie
prostrednictvom robotického manipulatora. tvarov
» 3D vizualizacia priebehu presunu a trajektorie pohybu. -
. v - - ’ P e
» Opakovanie procesu az do vyprazdnenia pracovného VIZUALIZACIA i
priestoru. » Zobrazovanie
pohybu
a I 4 I robotickeho
. manipulatora
perator . . , .
VloZenie objektov do pracovnej ...Qbraz sceny Sni .P' Cameral loch v realnom case
plochy manipulétora. nimanie pracovnej plocny. , .
» Vykreslovanie
N y \_ ) trajektorie efektora
. RGB obraz scény J » OznacCenie pozicie
objektu na
/ R . \ / Desktopové zariadnie \ J .
aspberry Pi 4B e . Server pracovnej ploche
Klient. Pozicia objektu v obrazovej rovine Inverzna kinematika
Real-time vyobrazovanie vystupu| _ Klient-Server TCP komunikacia | T
7 WEEY 66 G Swe) 3D vizualizacia matplotlib. 4’
Mset((j')?jt;E%é?t?gg\l/g:éetitggi-a . Odos_ielanie uhlov natoée_nia. A KC'A ! b
/ Sekvencie rotacii a spinanie uchopu Qakanle i Slgnay » VIaStny roboticky
UART sériova komunikacia TX RX . ,
{ manipulator
4 STM32-F103 ) 4 I » Presuvanie
Prijmanie vstupnych dat — _ ey Roboticky manipulator i
z UART sériove] linky. S S T CUBITUS objektov _
Potvrdzovanie spracovania Zdvihnutie predmetu y4 pracovnej plOChy
dat do UART sériovej linky. a presunutie do ulozného P~
Riadeni_e aktuatorov priestoru. dO UlOZﬂGhO
K manipulatora. / \ / prieStoru
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Navrhnut a vytvorit obvod pre spravu napajania
jednodoskoveho mikropocCitaca Raspberry Pi.
Obvod poskytuje neprerusované napajanie elektrickou
energiou pre mikropocitaC a pripadne pripojené periférie. [z:\r;ié—) n?geg;ﬂ_[ BMS H tﬁt%r\l? }---_{Senzm napéﬁa]
o nc ] v
VLASTNOSTI RIESENIA = IN
. . ) relé [3] ( -------------------------------------------- Arduino
» Rozdelenie obvodu do troch Casti: —
1. prepinaci obvod medzi napajanim |
. ; NO :
z0 zdroja alebo z batérie [deol napitia .
. ; 24V \ 4 :
2. spinaci obvod , :
3. nabijaci obvod pre batériu o rele [1] ;
» V pripade vypadku siete prepinaci obvod prepne z vetvy E“;Q'\‘; “jgﬁ}'a} --------- ' lcom (—[M i
napajania zo zdroja na vetvu napajania z batérie. N ;
» Nabijaci obvod obsahuje senzor napétia, ktory sleduje |  “-------»{diéda }-------- { relé [2] J«
hodnotu napatia na baterii. )
» Ak senzor zaznamena nizku hodnotu napétia batérie pri Legenda Ncl (
napajani zo siete, batéria je nabijana. Ak senzor | | e signal —
r s 0 ip ;. B . - menic napatla]
zaznamena nizku hodnotu napatia batérie pri napajani — napajanie [ 24V — 5V | ’[Raspbe"y P']

z batérie, spinaci obvod odpoji vetvu Raspberry Pi.
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