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Roboticky systém pro autonomni inspekéni a dohledové mise

Vystup ma formu demonstracni technologické jednotky pro ulohu autonomni inspekce a prohledavani
nezndmého prostredi. Laboratorni robot ER1 (Obr. 1.) byl vybaven hardwarovou ¢asti naviga¢niho systému
(Obr. 2.) skladajiciho se ze sensoru MS Kinect2 a minipocitace Intel NUC SISRYK.Software demonstratoru
byl vytvoren na platformé ROS (Robot Operating System), pfi¢emz jeho zakladnimi moduly jsou:

- fidici modul robotu ovladajici motory a poskytujici informaci o ujeté trajektorii ve formé odometrie

- modul RTAB-Map (Real-Time Appearance-Based Mapping) pro simultanni lokalizaci a mapovani ve 3D
vyuzivajici RGBD informaci z MS Kinect

- modul pro simulaci 2D scanu z RGBD dat MS Kinect

- modul EAPD pro realizaci prohledavani neznamého prostiedi, ktery pracuje s polygonalni reprezentaci
tohoto prostiedi.

S vySe popsanym systémem byla provedena fada experimentl ve vnitinim i vnéj§im prostiedi demonstrujicich
schopnost systému se pIn¢ autonomné navigovat a vytvorit 3D mapu prostiedi. Obrazky 3 a 4 zobrazuji
ukazky mapy budované béhem experimentu. Popis vlastniho systému, video-zaznam z provedenych
experimentd, pofizend data i vysledné 3D mapy prozkoumaného prostiedi jsou dostupné na strance
http://imr.ciirc.cvut.cz/Research/EAPD.

Obr. 3. Grafické prostiedi zobrazujici aktualni informace o provadéné Obr. 4. Ukazka budované mapy prostiedi.
misi.



