Planovani cesty robotu pri kolaboraci s ¢clovékem

VYSOKE UCENI FAKULTA

Vojtéch Valek

i TECHNICKE STROJNIHO
Ustav mechaniky téles, mechatroniky a biomechaniky

VBRNE INZENYRSTVI

Motivace a cile
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Motivace Cile

e Zajisténi bezpecného a efektivniho * Provést reSersi v bezpeCnosti
pohybu v pritomnosti ¢lovéka kolaborativnich robotu a v algoritmech
* Vytvoreni univerzalniho systemu pro planovani cesty
vhodného pro ruzné aplikace * Implementovat vhodny algoritmus
* Otestovat systém na laboratorni uloze

* Navrhnout bezpecnostni prvky

Vybér planovaciho algoritmu

* Planovani v konfigura¢nim prostoru (6D)

 Vzorkovaci metody
* Nahodn¢ generovani bodu v prostoru
*  Vhodné pro vyssi dimenze (6D)
 Vybér RRT-Connect

* Rychlé nalezeni cesty bez optimalizace
 Dva stromy — ze startu a z cile

T, (0) T.(1) Ta(2) Tp(2) Tp(1) Ty (0)

Initial
point

Ta(3)

Ta(4)

Navrh testovaciho pracovisté

e CAD model pracoviste
* Jednoducha uloha typu pick and place

Reprezentace sdileného prostoru
* Diskrétni 3D miizka
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e RozliSeni 5 cm

* Binarni informace o prekazkach

* Statické prekazky

Detekce Clovéka

Hloubkova kamera Intel RealSense D435
* Umisténi pro vyhled na sdileny prostor

* Detekce Clovéka v RGB obraze pomoci
MediaPipe

 Prirazeni hloubkové informace ke
kliCovym bodum
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* Vytvoteni objemového modelu ¢loveka

* Pravidelné doplnéni do diskrétni miizky

Hodnoceni kolizi

* Generovani novych bodu

« Dvoufazova kolizni kontrola
* Pozice kloubu vuci diskrétni miizce
* (Objemovy model robota vuci
diskrétni miizce

* Gripper/objekt na konci ramene je
soucasti objemoveého modelu

Testovani a navrh bezpeCnostnich prvku

* Realné pracovisté odpovidajici CAD
navrhu

* Pouziti gripperu pro manipulaci s
objekty

Testovani
* Clovek stoji ve sdileném prostoru

 Clovék se pohybuje ve sdileném
prostoru

» Clovek blokuje piistup k cili

. - Navrh bezpecnostnich prvku
* Svételna zavora
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 Nouzova tlacitka (E-stop)

* Vizualni oznaceni kolaborativni zony
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