


Auto vezerlese Raspberry Pi2-vel
- Robot Operating System hasznalata

- Képfeldolgozas intelligens utvonalvalasztashoz
- Felmerilo akadalyok kikerllese
- Ha nem indokolt ne alljon meg, folyamatos haladas






Aramellatas




* Egy robotok fejlesztésere megirt
konyvtarcsomag linux operacios rendszerre

» Avezerléest tobb programra lehet szétszedni,
melyek parhuzamosan futnak

* Az egyes modulok (node) kulon hardveren is
lehetnek

A modulok csatornakon keresztul
kommunikalnak egymassal



 Message, melyen a publikalé nem var valaszt a
feliratkozotol

* Service, melyen a publikald valaszt is var a feliratkoz6tol

* A kommunikacio a fomodulon (roscore) keresztul valosul
meg, de csak az elején

* A publikalok jelzik mely csatornakra publikalnak, a
feliratkozok jelzik mely csatornakra vannak feliratkozva,
majd a modulok pont-pont kapcsolattal kapcsolodnak
0ssze — igy a fomodul a kommunikaciobol a
tovabbiakban kimarad.
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Capture.py:

- Sorozatfelvételt keszit, kozben a képeket egyesével dolgozza fel

» Feldolgozas nelkil 10-15 kepkocka/masodperc, feldolgozassal 7-8 kepkocka/méasodperces
sebesség

« Szlrkearnyalatosra alakitas
» Maszkolas
« Konturvonalak keresése

- Szenzorok értékeinek kolvasasa 'SensorStates' csatornarol
- Haladasi irany kivalasztasa

« A konturvonalak alapjan a legnagyobb fehér folt felé kormanyzas ha ezt a tavolsag is
megengedi

* Ha egyik iranyba se lehetséges a tovabb haladas, akkor megallas
- Irany kozzététele 'RouteControll’ csatornan
« Egy iranyt egyszer kuld ki



ArduinoController.py:

Szenzorok értékeinek lekérdezése 'SensorStates'
csatornarol

Tavolsag vizsgalata, kritikus helyzetben megallas
Mozgas iranyanak lekéerdezése 'RouteControll' csatornarol
Motorok megfeleld vezérlése

 Amozgas engedélyezeset, illetve tiltasat a 'ForwardState’
csatornan keresztil

 Amozgas iranyat a 'SteeringState' csatornan' keresztul
« Egy iranyt egyszer kuld ki



Arduino:

- Lekérdezi a 'ForwardState' csatornarol, hogy mekkora sebességgel
kell vezérelnie a motort szazalékban

- Lekerdezi a 'SteeringState' csatornarol, hogy merre kell fordulnia

- Szoftveres megszakitassal lekérdezi a szenzorok ertékeit

* A leolvasott értékeket a 'SensorStates' csatornan teszi kbzzeé

- A bal oldali szenzor éertekét 20000,
- A jobb oldali szenzor értékét 40000 eltolassal
- A kdzeépsot eltolas nélkal

- Figyeli az akkumulator szintjét

 Kritikus szinten (2.9V és alatta) az ,,AkkuFail” Gizenetet teszi kbzze az
'‘AkkuState' csatornan.



» Képfeldolgozas fejlesztésével pontosabb
utvonalvalasztas

» Kerek forgasanak visszamerésevel, pontosabb
szenzorokkal, illetve a hatramenet
megjavitasaval felderito robot is valhat belole



<< Vége >>



	Dia 1
	Dia 2
	Dia 3
	Dia 4
	Dia 5
	Dia 6
	Dia 7
	Dia 8
	Dia 9
	Dia 10
	Dia 11
	Dia 12
	Dia 13

