Modernizacija robota TIOSS koristenjem
robotskog vida 1 govora

Autor: Jana Alajpbeg Mentor: Izv. prof. dr. sc. Ana Sovic KrzicC

I I R Sveuciliste u Zagrebu
— Fakultet elektrotehnike | racunarstva

Zavod za elektronicke sustave 1 obradbu informacija

Nedavni pronalazak robota, kojega su cClanovi kibernetiCke grupe Fotootpornici u Wheatstoneovom
tadaSnjeg Elektrotehnickog fakulteta u Zagrebu izradili 1958. godine, a = mostu korisni su u teoriji, no u e 2
dodijelii  mu 1me  TIOSS  (teledirigirani  izvrSni  organ stvarnosti mjerenje razlike napona s m
samoorganiziraju¢eg sustava), rezultirao je idejom za diplomski rad ¢ij1 u takvom spoju ne moze biti Bl O
je cilj obnova i modernizacija TIOSS-a. Dio renovacije opisan u precizno. Umjesto prvotno
ovome radu fokusiran je na robotsku glavu te obuhvaca rekreaciju planiranog, odabrano je mjerenje
staroga sustava 1z 1958. uz adaptaciju novih tehnologija kojima je, osim napona na paralelno spojenim
ponovnog 1zvodenja kretanja glave prema 1zvoru svjetlosti u prostoriji, fotoopornicima s trimer
sustav dodatno unaprijeden uz 1mplementaciju zvucnika za otpornikom u jednoj grani.
reprodukciju zvufnih zapisa te kamere za obavljanje funkcija
racunalnog vida.
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Nacrt svih spojenih komponenti. Spoj fotoopornika spojen

na ADP ADS115, modul za napajanje DFR0205 Raspberry
2. Metoda Pi-ja 1 releja preko akumulatora od 24V. Prikljucci za
komunikaciju:
Otvaranje robota te prociena |~ Iako je u brojnim spisima o RPI — tranzistori— releji— motori
zateCenog stanja i postojecih TIOSS-u pisalo da su ukradeni NOGAp: GPIO 23, GPIO 24; NOGA; : GPIO 05, GPIO 06;
Somponent svi unutrasnji sklopovi v GLAVA: GPIO 17, GPIO 27
J\ /L uklju€ujuci motore za —
pokretanje glave, ruku 1 nogu, = o
Obnova motora u unutrasSnjosti robota /_@} @
T ™N—

TN

pronadena su tr1 motora. ‘ ;
|\/| Nuzno je obaviti pregled :

N\

. % ~. '

motora 1 popraviti sva R <\} |
. . ) v , . . . . v . ~_

Testiranje motora ) oStecenja te analizirati nacin pg ol

spajanja zica te pokusati {(— ﬁ 3

ey zakljuéiti kako motor “E T
funkcionira unutar sustava. l@

lzrada okvirne sheme i

plana izgleda sustava Sustav je pokretan o~
fotootpornicima sa svake ﬁ i
]\/[ strane glave, spojenih u |
Odabir potrebnih Wheatstone-ov most. Ovisno o @ @ @L
komponenti ukljuéujuéi 1Znosu otpora na — S |
fotootpornicima mijenja se ) R

1znos razlike napona na
dijagonali mosta o Cijem ] ] p
po]aritetu OV1S1 Smj er struje 4. PrOg ramirada nje RaS pbe I'ry P l 'ja
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Implementirani programski kod u Python programskom jeziku sastoji se
od nekoliko funkcionalnih dijelova, ukljuCujuci sucelje za upravljanje
GPIO pinovima na temelju analognih vrijednosti pretvorenih u digitalne,
robotski vid za analizu 1 detekciju dijelova slike crvene boje te sucelje za
reprodukciju zvucnih zapisa.

Spajanje komponenti

pokretanje motora u oba . &
v smjera. 5. Zakljucak tamnl
| \ Na temelju nacrta izraduje Pokretanje glave prema najjatem svjetlu u prostoriji te detekcija

'Zf?:ga prograrg.sto.g koda se ploca sa SViH}V | objekata specificne boje uspjeSno su izvedeni. Vezano uz dio obnove
za VIS.P?‘?"'Y d(;mo::lme Se ugradenim elektrom.cklm — koji obuhvaca racunalni vid, prvi idu¢i korak za daljnje poboljSanje bio
tpfavyana ia otora komponentama 1 % bi koriStenje postojecih optickih senzora kreiranih specifi¢no za raCunalo

racunalom Raspberry P1. ' Raspberry Pi uz koje bi detekcija osvijetljenosti bila mnogo toc¢nija u

#  odnosu na koriSten1 paralelnt spoj fotootpornika. Za kvalitetniju 1
| zabavniju interakciju s promatra¢ima, programski je kod moguée
modificirati na na¢in da se robotu zaustavi rad motora u trenutku kada se
1znos1 napona optickih senzora 1zjednace. Zbog ostavljenog prostora za
napredak, obnovom ovoga sustava otvorila su se brojna vrata za
pokretanje daljnjih projekata 1 razvoj u podrucju robotike.

Dio zadatka kojim se 1zvodila detekcija povrSine
zeljene boje primjenom racunalnog vida 1
reprodukcija osmisljenog zvucnog zapisa ovisno o
ispunjenju zadatka prepoznavanja zahtijevao je
implementaciju raCunala kao mozga ovog sustava.
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