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Zpravu pripravil: Ludék Zalud, VUT v Brné

Teleprezencéni mobilni robot pro priizkum v nebezpecénych oblastech

Po vyvoji samostatného staciondrniho teleprezenéniho systému v letech 2012 a 2013 byl v letech 2014 a
2015 vyvinut a otestovdn robot, ktery takovy teleprezencni systém obsahuje.

Samotny vyvoj robotu byl dokoncen v Iété robu 2015. Robot byl ve findlni verzi pod ndzvem Orpheus-XTA
prihldsen k ochrané Evropskym priimyslovym vzorem, ktery byl 4. 9. 2015 udélen pod cislem 002766832-
0001.

Obrazek 1. Robot Orpheus-XTA

Podle pldnu byl do robotu integrovdn drive vytvoreny systém pro vizudlni teleprezenci obsahujici
senzoricky manipuldtor se tremi stupni volnosti a samotnou senzorickou hlavici s péti kamerovymi
snimaci - dvéma termoviznimi kamerami, dvéma barevnymi kamerami s vysokym rozlisenim a
ddlkomérnou TOF (time-of-flight) kamerou. Cely tento systém byl integrovdn do robotické platformy
Orpheus-XTA nejen mechanicky a po elektronické strdnce, ale rovnéZ z hlediska systémového a
programového. Hlavici je tak mozné ovilddat jak ze staciondrni, tak také z mobilni obsluZzné aplikace,
pripadné i z mobilnich telefonti, apod.

Robot byl ddle vybaven novou ridici mikroprocesorovou jednotkou na bdzi procesoru ARM (STM32F427),
kterd byla vyvinuta na pracovisti VUT v Brné specidlné pro tento typ robotil. Oproti ptivodni jednotce s
procesorem ColdFire v2 je tato vypocetné vykonnéjsi, md integrovdno vice periferii (piedevsim CAN a 6 x
seriové linky) a je navrZena jako velmi odolnd.
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Soucdsti robotického systému jsou také ovlddaci stanice. Bylo rozhodnuto vytvorit dvé stanice s riznym
predpoklddanym zptisobem pouZiti. Staciondrni stanice zaloZend na vykonném pocitaci tiidy PC slouzi
predevsim pro vyvoj a testovdni novych algoritmii. UmoZiiuje pokrocilé funkce, jako je vizudIni
teleprezence s multispektrdlni datovou fiizi, automatickou tvorbu multispektrdlnich map pomoci drive
popsané senzorické hlavice a manipuldtoru se tremi stupni volnosti, atd. Ddle byla vytvorena mnohem

vvvvv

a sbér dat.

Robot byl otestovdn na nékolika tirovnich. Nejdrive probéhlo testovdni vyvojovou skupinou na
pracovistich VUT v Brné, LTR s.r.o. a TGDrives s.r.o. Ddle bylo od léta 2015 provedeno nékolik
experimentti ve vojenském prostoru Libavd s predpoklddanymi uZivateli. Zde byly testovdny predevsim
provozni vlastnosti, priichodivost terénem, manipulace a uZivatelské rozhrani. Ddle robot prosel
zkou$kou na EMC na pracovisti VUT a zkouskami na vibrace a environmentdlIni odolnost v akreditované
zkusebné. Piivodné pldnovand zkouska na chemickou kontaminaci/dekontaminaci nebyla po poradé

s VVU s.p. a SURO v.v.i. provedena. Vzhledem k zaméreni robotu predevsim na experimentdlni ¢innosti
bude v pripadé nutnosti vZdy provedeno dodatecné zakrytovdni jeho Cdsti, coZ jiZz bylo provedeno a
otestovdno pri méreni plosné intenzity zdreni gama.

Robot byl ddle nékolikrdt pouZit jako nosnd platforma pro experimenty s mérenim zdreni gama v rdmci
praci na projektu TACR EPSILON - Systém pro automatickou/automatizovanou detekci/ monitorovdni
radiacni situace a lokalizaci horkych zon, zaloZeny na inteligentni multifunkcéni detekéni hlavé pouZitelné
pro staciondrni a mobilni platformy v¢. BezobsluZnych, PID TH01020862. Jde o projekt reseny spolecné
pracovistéem VUT v Brné a VVU s.p. od dubna 2015. Dle predpokladii zde bude robot intenzivné vyuzivdn i
v dalSich letech teseni projektu, pozdéji pravdépodobné ponese nové vyvijeny smérovy detektor zdreni
gama.

V druhé poloviné roku 2015 bylo také provedeno nékolik piivodné nepldnovanych experimentii spole¢né
se skupinou pracujici na WP6 - Komponenty robotického systému interakce clovék-stroj, pracovistém
CVUT v Praze. Slo o predbéZné testovdni multi-robotické autonomni navigace s heterogennimi roboty,
automatického vyhybdni prekdzkdm a convoyingu v heterogennich robotickych systémech.

Pro rok 2015 byl pro WP4 napldnovdn jeden milnik - Ukonceni vyzkumu a vyvoje na odolném mobilnim
prizkumném robotu, ktery byl splnén.

Do roku 2015 zasahovaly ndsledujici ¢innosti:

e Ndvrh a vyroba demonstrdtoru mechaniky robotu.
o Vyvoj ridici jednotky robotu a komunikacnich jednotek.

o Zkousky robotu.

e Integrace jednotlivych &dsti robotu a operdtorského kompletu.
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