TEMA: OPTO & DISPLAYER

Robotar behover

kunna se

Visionsystem ger
robotarna 6gon och
didrmed bittre mojlig-
heter att anpassa

sig till omgivningen.

Or varje ar blir robotarna mindre

och mindre lika robotvarelserna i

sciencefictionfilmer och mer och

mer sjdlvklara ingredienser i var-
dagslivet. Robotanvdndandet vaxer, inte
bara inom industrin utan dven i konsumen-
ternas varld.

Ett av de stdrsta hindren for dnnu snab-
bare tillvaxt ar att de flesta robotarna fort-
farande dr blinda. De har ingen eller valdigt
vag uppfattning om sin omgivning, en for-
maga som de flesta av oss tar for given i det
dagliga livet. Ogonen och hjdrnan uppfat-
tar saker som djup, ytstruktur och farg, och
nar vi flyttar blicken anpassar sig 6gonen
till ljuset och fokuserar. Med hjélp av kame-
ror och dagens mjukvara kan robotarna ges
synférmdga och uppfatta omgivningen,
vilket dppnar dorren till ett stort falt av till-
ldampningar fér seende robotar.

En av de vanligaste anvdndningarna av
synformaga i robotikapplikationer &r styr-
ning av roboten med hjdlp av seendet. Det
har historiskt anvédnts pa fabriksgolvet
inom omraden som montering och detalj-
hantering, dar en kamera ger en bild, urskil-
jer en detalj eller plats och sedan skickar
koordinaterna till roboten sa att den kan
utféra nagon funktion, som att plocka upp
detaljen. Genom att utoka sadana har till-
ldmpningar med synférmaga kan maskinen
goras flexiblare.

SAMMA MASKIN KAN HANTERA olika detal-
jer, eftersom den kan kdnna igen dem och
anpassa sig. Att plocka detaljer som ligger
ienhogblir ocksa enklare om en kamera vi-
sar var och hur detaljen ligger sa att robot-
armen kan gripa den bland en stor méangd
likadana detaljer. Vinsten med att styra
med hjdlp av syn dr att samma bilder kan
anvandas till 16pande inspektion av de
hanterade detaljerna, sa robotarna blir inte
bara flexiblare utan kan ocksa gora att slut-
resultatet far hogre kvalitet. Det kan dven
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ge lagre kostnad, eftersom det seende sys-
temet kan upptdcka, férutsaga och forhin-
dratillexempel stockningar.

Om det behdvs hog noggrannhet i rorel-
sen kan dock komponenter som kameran
eller rérelsesystemet bli valdigt dyra, efter-
som manga seende robotsystem anvander
sig av en enda bild i b&rjan av uppgiften
utan aterkoppling efterat. Med en teknik
som kallas visuell servostyrning loser man
det problemet genom atten kamera paeller
nédra roboten kontinuerligt ger visuell ater-
koppling och mojliggor korrigering av sma
felirdrelserna.

SEENDE ROBOTAR AR VANLIGA inom industri-
tillampningar och blir allt vanligare i sam-
band med inbyggda system. Ett vdxande
exempel &r omradet mobila robotar. Robo-
tarna finns inte langre bara pa fabriksgolv
utan dyker upp pa manga stéllen i vardags-
livet, alltifran tjanarrobotar som gar om-
kring i sjuksalar till sjdlvgaende traktorer
som plojer dkrar.

Sa gott som alla sjalvgaende robotar be-
hover avancerad bildhantering for att klara
olika uppgifter, alltifran att undvika hinder
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tillatt med synens hjdlp samtidigt orientera
sig och hitta rdtt. Under ndsta decennium
torde antalet system med sjdlvgdende ro-
botar komma att dverstiga antalet statio-
ndra system med robotarm.

En 6kande trend som innebdr att robo-
tarna kan uppfatta omgivningen dannu batt-
re dar tredimensionellt seende. Tekniken
for tredimensionellt seende har utvecklats
mycket sedan de forsta prototyperna togs
fram i akademiska forskningslaboratorier,
och tack vare innovationer nar det géller
givare, ljussdttning och inte minst anvand-
ning av inbyggda system forekommer tredi-
mensionellt seende i manga olika tillamp-
ningar.

FRAN ROBOTAR som med synens hjdlp
plockar féremal till matning med hog nog-
grannhet till mobila robotar. Den senaste
processorgenerationen kan nu hantera de
vildiga datamdngder och de avancerade
algoritmer som behdvs for att fa fram djup-
information och snabbt fatta beslut.

Mobila robotar mater med hjalp av djup-
informationen storleken pa och avstandet
till hinder och kan dadrigenom planera sina

r :

Motors

Optimedica har utvecklat en maskin for gonkirurgi med laser. Med hjdlp av en kamera och
Labview kan man hela tiden f6lja positionen pa patientens 6ga. Informationen anvands for mycket
exakt styrning av lasern via algoritmer som implementerats i en FPGA.
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Kameror gor robotar flexibla och skalbara. Monteringslinjer kan hantera delar som far @ndrad form

men dven plocka delar som ligger huller om buller | en lada.

rorelser och vdgar noga och undvika hind-
ren. System med stereoseende kan ge riklig
tredimensionell information i navigerings-
tilldmpningar och fungerar bra dven nar
ljusforhallandena &ndras. Stereoseende
system har tva eller flera kameror intill var-
andra som tittar pa samma féremal. Skill-
naderna mellan de bada bilderna gor att
man kan berdkna djupinformation och dari-
genom uppfattatre dimensioner.

Aven om de inbyggda processorernas
okade prestanda har mojliggjort algoritmer
for tredimensionellt seende hos robotar,
aterstar manga tillimpningar dar det be-
hovs dnnu hogre prestanda. Ett exempel
ar inom medicinsk teknik, ddr robotkirurgi
och laserstyrning samverkar ndra med bild-
hantering.

1 DEN HAR TYPEN AV avancerade tilldmpning-
ar med seende robotar anvdnds FPGA:er
vid forbearbetningen av bilderna och nar
bildinformationen ska dterkopplasisnabba
reglerloopar. FPGA:er dr bra till algoritmer
for deterministisk bildbearbetning med
parallella berdkningar ndr bearbetnings-
resultaten ska synkroniseras noga med en
rorelse eller ett robotsystem.

Detta har tilldmpningar inom medicinsk

ELEKTRONIKTIDNINGEN 1/13

Autonoma fordon som gréasklippare och ubatar
anvander kameror for att upptdcka hinder

med hjdlp av nyansskiftningar och formforand-
ringar.

teknik, till exempel 6gonkirurgi med laser,
ddr sma rorelser hos patientens 6ga upp-
tacks av kameran och aterkopplas sa att
systemet snabbt kan anpassa sig. FPGA:er
dr ocksa bra i 6vervakningssystem, robot-
system och fordon dar det behdvs snabba
beslut.

Kombinationen av robotar och synfor-
maga innebér en stor utmaning nar det gél-
ler programvaran. De hdr systemen kan bli
tamligen komplicerade. Ta till exempel en
mobil robot som har en industrirobotarm
och automatiskt ska fylla pd brénsle i ett
flygplan. Har har vi inte bara roboten och

synsystemen utan dven givare, hjulens mo-
torer, eventuellt dven pneumatik och saker-
hetssystem.

Ocksa i det har exemplet kan man bli
tvungen att anvdnda olika produktspeci-
fika sprak och protokoll, till och med olika
utvecklingsmiljéer som inte omfattar de
olika delsystemen. Programvaran ska vara
klistret som haller ihop de elektriska och
mekaniska enheterna, men ofta kan det ta
langre tid att utforma kommunikationen
mellan de olika mjukvarupaketen och kom-
munikationsprotokollen &n algoritmerna
som loserden egentliga uppgiften.

DET BEHOVS ETT programmeringssprak som
kan hantera komplexiteten i en och samma
miljo. Ett sddant sprak dr Labview déar funk-
tioner fér seende, motorer, FPGA, I/0-kom-
munikation och alla andra programfunk-
tioner som behovs kombineras i en grafisk
programmeringsmiljo.

Den hédr sortens hognivaverktyg omfat-
tar alla de nddvéndiga delsystemen men
har andé en skalbar arkitektur, vilket kom-
mer att bliviktigare och viktigare efter hand
som de inbyggda seende systemen och ro-
botapplikationerna blir mer och mer kom-
plicerade. |
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