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Spdsob vedenia ak&ného &lena robota pe~
riodickou polohovou modulscion infrader-
veného reflexného snimada je vhodny naj- . !

ma pre aplikécie v robotike. P
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periodicky pohyb infraderveného reflex-
ného snimada po uzavretej krivke v oblas-
ti ohranidenej linearitou charakteristi- N
ky infralerveného reflexného snimada pe-

riodicky moduluje vystupni velidinu in-

fraderveného reflexného snimada imerne

so vzdialenostou a uhlom sklonu elementu

plochy,
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'Vynélez sa tyka spbsobu vedenia ak&ného &lena rqbata
periodickou polohovou moduldciou infraderveného reflexného

snime&a vhodného najm¥ pre a&plikdcie v robotike.

Doteraz zndme zariadenia pracuji na taktilnom prinecipe,
pomocoun televiznej kamery, induktivnym spbésobom alebo pomocou
infraderveného reflexného snimada. Nedostatkom taktilnych
zariadenf je nfzka Zivotnest a nizka rychlost snimania, u roz-
pozndvania pomoﬁou televiznej kamery vysoké nérpénosf na obsa-
denie kapacity poditada, u kamery s ﬁiédovjm rastrom ru¥ivo
pbsobl nespojitost snfmanej informécie. Induktivny spbésob
podlieha zna&ne poruchdm magnetického polla, vyvolaného elektric-
kym obldkom.

Uvedené nevyhody v podstatnej miere odatraﬁuje spbsob vede~
nia akéného &lena robota periodickou polohovou moduldciou infra-
gerveného reflexného snimalda podla vyndlezu, ktorého podstata
spotiva v tom, Ze periodicky pohyb infraéerveného reflexného
snimada po uzavrete,j krivke v oblasti ohranideneij linearitou
charakteristiky infralerveného reflexného snimada periodicky
moduluje vystupni veliéinu infraderveného reflexného snima&a
imerne so vzdialenostou a uhlom sklonu elementu plochy.

Vyhodou spbésobu podla vyndlezu Jje, Ze pracuie nezdvisle
0d okolitého osvetlenia. Nepodlieha ruSivym vplyvom svetelnych
zdbleskov pri obldkovom zvérani. UmoZnuje sledovanie nespoji=-
t¥ch geometrickych dtvarov, sledovanie maximdlneho gradientu
ne ploche a rozpozndvanie zdkladnych parametrov tvaru obecnej
plochy. Postup umoZnuje rychlejsie, jednoduchsie a finand&ne
mene,j ndkladné Qedenie akéného ¢lena robota na ploche vzhladom
k tomu, Ze priebeh vystupnej velidiny snimafa je moZné spracové-

vat v redlnom &ase na poditadi.
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Na pripojenych vykresoch, a to na obr. 1 Jje zndzornend
zdvislost vystupnej veli&‘:iny U /V/ snimada od sklonu OV odrazo-
vej roviny v rozsahu O - 90° 8 parametrom vzdialenosti 4 odrazo-
vej roviny bd snimada, na obr. 2 je zndzornené zdvislost vystup-
nej velidiny U /V/ snima&a od vzdialenosti a odrazovej roviny
8 perametrom sklonu OV odrazovej roviny v rozsshu 0 - 90°, na
obr. 3 Jje zndzorneny sp6sob merania charakteristfk infradervené-
ho snima&a podla obr. 1 a obr. 2, ha obr. 4 .1é zndzorneny prie-
beh vystupnej veli¥iny snimada zodpovedajuci sklonu plochy 0°,
+30°, -—30°, na obre. 5 je zndzorneny priebeh vystupnej veliéiny
snimada zodpovedajiici tvaru pravouhlého okraja plochy pri sklone
plochy 0°, na obr. 6 je znézorneny priebeh vystupnej velidiny
snimada zodpovedajuici tvaru a profilu drdZky na ploche pri sklo-
ne plochy +30° a na obr. 7 si zndzornené priebehy v¥stupne j
velidiny snimada zodpovedajuce konkdvne a konvexne polohovanému
pravouhlému profilu.

Infraderveny reflexny snimad 9 pozostédva z vysielada T
infraervensho #iarenia, ktorého luyd 5 postupuje cez polopriepust-
né zrkadlo § na skumany predmet 4. 0d skdmaného predmetu 4
nachédzajiceho sa vo vzdialenosti 2 pod uhlom sklonu 3 sa 1ds
5 odrazf spit pe tej istej dréhe a dopadne na polopriepustne
zrkadlo 8 od ktorého reflexnej vrstvy sa odrazi a postupuije k
prijimadu 6 infraderveného Ziarenia., Uroves vystupnej veliéiny
1 infra¥erveného reflexného snimada 9 z&vief od uhla sklonu 3
v rozsahu O aZ 9o°, priom parametrom je vzdialenost 2 skumaného
predmetu 4 od infra&erveného reflexného snimada 9, vid obr. 1.
Pri zdémene parametra vzdlalenosti 2 za uhol sklonu 3 vid obr, 2.
Pri svojej &innosti je reflexny infraterveny snimad 9 unéSany

Po uzavrete]j krivkovej drshe 10, ktord opisuje 1u& 2 nad rozpo-
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zndvanou plochou v profile 1l. Rozpozndvand plocha ¥ kolmom
pohlade 12 zobrézuje priemet uzavretej krivkovej drdhy 10 lila

5 infraferveného reflexného snima%e 9. Perlodicky polohovo
modulovany priebeh vfstupnej veliliny 14 infracerveného reflexné-
ho snfmada 9 je vzhladom k nulovej polohe sledovany uhlom pootole~
nia 13 infraderveného reflexnéhe snimada J.

Spésob vedenia akéného‘élena‘robota sa vyznaluje perio-
dickou polohovou moduldciou urovne vystupnej velidiny 1 infra-
Servendho reflexného snimafa 9. Realizécia polohovej modulécie
dirovne vystupnej velifiny 1 infraderveného reflexného snimada 9
je nasledovnd: Infraderveny reflexny snima¥ 9 je unadany periodic-
ky po uzavretej krivkovej dréhe 10 vzhladom k priemetu do roz-
poznévaney ploehy v profile 11, tak Ze pri sledovani priamodia-
rej drdhy v rozpoznévenej ploche v kolmom pohlade 12 tvaru rovi-
ny opisuje li& 5 infraferveného reflexného snimada 9 cykloidu.
Infraderveny reflexny snima& 9 je pritom umiestneny v takej
vzdialenosti od povrchu rozpozndvanej plochy v profile 1l
zodpovedajicej linedrnej &asti charakteristik podla obr. 1 a obre
2, V zévislosti na tvere a povrchu rozpozndvanej plochy v profile
11, tym vznika periodicky polohovo modulovany priebeh vystupne]
velidiny 14 v ddsledku linearity charakteristiky infracerveného
‘reflexného snimada 9. ﬁroveﬁ vystupnej velidiny 1l infraderveného
reflexného snimeds 9 sa v d8sledku uvedenych charakteristik
podIa obr. 1 & obr. 2 menf v zévislosti na okamZitej vzdialenosti
elementu rozpoznédvanej plochy v profile 1l od infragerveného
reflexného senfmada 9 podla obr. 4, obr. H, obr. 6 a obr. 7, kde
su zn&zornené rozne situécie snimania. Velkost amplitudy trovne

vystupnej velidiny 1 je umernd vzdialenosti 2 od povrchu roz-

poznédvanej plochy v profile a uhla sklonu 3 odrazovej roviny
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podra charakteristik na obrs 1 a obr. 2. Rovnaky udinok je moZe
né dosiahnut periodickym pohybom vysielada 1 infradervendho
Ziarenia 7 v kombindcii 8 nepohyblivym jednym alebo viacerymi
prijimadmi 6 infraderveného Ziarenia. V dédedku toho priebeh
vystupnej veliiny 14 infralerveného reflexného snimada 9 pri
sledovani homogenného povrchu roviny v kolmom smere pri perio-
dickom pohybe po uzavretej krivkovej dréhe 10 poskytuje
kondtantny priebeh vystupnej veiiliny 14 dmerny vzdialenosti
2 roviny od infraferveného reflexného snimada 9 podla obr. 4.
Priebeh vystupnej velidiny infraderveného reflexného snimada

9 pri sledovani naklonenej roviny pri periodickom pohybe po
uzavretej krivkovej dréhe 10 poskytuje periodicky polohovo

- modulovany priebeh vystupnej veliliny 14 umerny okamZitej
vzdialenosti elementov sledovanej roviny infraéerveného reflex-
ného snimada 9, prifom fdzovy posuv maxima amplitddy vzhladom
na polohu snimada O+2 kK" , kde k = 0,1,2,, . . udédva smer
maximdlneho gradientu roviny podls obr. 4. V pripade sledovania
vieobecnej plochy priebeh vystupnej velidiny infraderveného
reflexného snimada 9 pri periodickom pohybe po uzavretej kriv-
kovej drahe 10 poskytuje periodicky polohovo modulovany priebeh
vystupne] veliéiny‘ii Umerny okamZitej vzdialenosti elementov
sledovanej v¥eobecnej plochy, z &oho je moZné rozpozndva’ tvar
plochy v porovnani so zndmym vzorkom. Podla obr. 5 fizovym
posuvom & dfZkou poklesu urovne periodicky polohovo modulované-
ho priebehu vystupnej velidiny 14 infralerveného reflexného
snimafa 9 vzhladom na polohu O + 2kT, kde k = 0,1,2,, . o Je
moZné sledovat & vyhodnocovat nespojité geometrickéd Gtvary a

konkrétne v tomto pripade pravouhly okraj roviny. Fézovym posi-

vom a velkostou zmeny drovne periodicky polohove modulovanéno
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oriebehn vystupnej velidiny 14 vzhladom na polohu O + zkﬁr, kde
k = 0,1,2,0.0 .je moZné vyhcdnocovat tvar a profil drdZky na
ploche podla obr. 6. Fézovym posivom maxima yrovne periodicky
polohovo modulovaného signdlu 14 infragerveného reflexného snima=-
$a 9 vzhladom na polohu O + 2¥% , kde k = 0,1,2, oos jé moZné
vyhodnocovat polohu a tvar konkavného resp. konvexného profilu

spojnice dvoch rovin podla obr. 7.
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Spésob vedenia ak&ného &lena robota periodickou poloho~
vou moduldciou infraderveného reflexného snfmada s linedrny-
mi charakteristikami, z4vislosti priebehu vystupnej veli&iny
od vzdialenosti a sklonu odrazovej roviny vyznaduidci sa tym,
Ze periodicky pohyb infraderveného reflexného snimada /9/ vo
uzavretej krivke v oblasti ohranidenej linearitou charakterigti-
ky infral&erveného reflexnéhe snimada /9/ periodicky moduluje
vystupnyi veli¥inu infradervendho reflexného snimada /9/ mer-

ne so vzdialenostou /2/ a uhlom sklonu /3/ elementu plochy.
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