Rizeni robota UR5 z Robotického operacniho systému (ROS)
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Ustav mechaniky téles, mechatroniky a biomechaniky VBRNE INZENYRSTVI

MOTIVACE A CILE PRACE POSTUP RESENIi A BLOKOVE SCHEMA ZAPOJENI

= NaucCit se pracovat v ROS. = Kompletné jednotlivé ovladatelny / komunikujici hardware (robot UR5e, Robotiq 3f gripper
= \/ytvorit zaklady pro dal§i ROS projekty v mechatronické laboratofi. a hloubkova kamera Intel RealSense D435).

= Aplikovat zprovoznény HW na reSeni navrzené laboratorni ulohy.

= Zprovoznit fizeni robota UR5e z balicku ROS Movelt.

= \/ytvoreni laboratorni ulohy: uchopeni predmetu v prostoru na zaklade dat ziskanych
Z hloubkove kamery.

= Danou laboratorni ulohu oveéerit na realném robotu.
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LABORATORNI ULOHA A ZJEDNODUSENE BLOKOVE ZPRACOVAN|I OBRAZU
SCHEMA KOMUN'KACE ROS UZLO S HARDWAREM = Rozpoznani barevného objektu a ziskani 2D pixelovych souradnic jeho stredu a natoceni.

= VVypoCet 3D polohy objektu z 2D polohy stfedu, hloubkové mapy a transformacnich dat.

X:Z§(Xp_cx,v) ,

= Nalezeni a uchopeni barevnych kostek v prostoru a jejich nasledné sestaveni na sebe.
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— implementovat baliCek real-time kernel do hostitelského
operacniho systemu
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