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Navigacija heksapoda sa FPGA baziranim fuzzy kontrolerom

Rezime/Abstract

Bioloski inspirisani roboti (eng. BioBots) su sistemi, ¢ija mehanicka konstrukcija, senzorski koncepti i upravljacke metode
su inpirisane prirodom. Za nestruktuirana okruzenja, sa ¢itavim nizom barijera, platforme sa viSe nogu, poput heksapoda,
uvode bolju stabilnost i adaptaciju tokom procesa kretanja u kompleksnijem okruzenju. Ukoliko jedna ili dvije noge ne
rade, robot i dalje moze da se krece i nastavi svoju misiju. Generisanje zeljenog robotskog ponasanja je jedan od najtezih
zadatka pri dizajnu upravljackog sistema robota sa ve¢im brojem senzora i aktuatora (multi-input, multi-output, MIMO
sistemi). Izbor adekvatne metodologije u sintezi upravljanja kompleksnim robotskim sistemom obezbjeduje prevazilazenju
brojnih problema, koji egzistiraju u ovoj oblasti. Medutim, ono $to omoguc¢ava visi nivo upravljanja u razli¢itim
eksperimetalnim scenarijima jeste dizajn arbitraze ponasSanja, tj. dizajn kontrolnog mehanizma koordinacije konfliktnim
podacima. U ovom radu, izvrSena je sinteza fuzzy kontrolera za navigaciju heksapoda baziranom na arbitrazi pojedinih
ponasanja (dostizanje cilja, izbjegavanje prepreka, kretanje po neravnoj povrsini). Kako je sinteza fuzzy kontrolera racunski
jako zahtjevna, implementacija u realnom vremenu izvrSena je primjenom FPGA sistema, koristeci Verilog hardverski
programski jezik. Cilj ovog rada je upoznati se sa nac¢inom funkcionisanja i upravljanja kretanjem heksapoda, mobilnim
robotom sa Sest mehanickih nogu. Potrebno je izvrsiti senzorsku fuziju trinaest (13) senzora za percepciju okruzenja, u
cilju povecanja brzine rada fuzzy kontrolera. Zatim simulirati dizajnirani fuzzy kontroler na modelu heksapoda koriste¢i
Matlab. Dizajnirati fuzzy kontroler, za upravljanje (18) servomotora za pokretanje nogu hexapoda. Istraziti postupke
sinteze i implementacije fuzzy kontrolera na FPGA Altera Cyclone IV ploci koriStenjem Verilog programskog jezika.
Magistarski rad ukljuCuje teoretski i prakti¢ni dio, koji obuhvata istrazivanje koje ima za cilj razvoj upravljackog sistema
heksapoda u cilju navigacije hexapoda u nepoznatom okruzenju koristeci fuzzy kontroler. KljuCne rijeci: Arbitraza
ponasanja, FPGA Altera Cyclone IV, Fuzzy kontroler, Navigacijahexapoda, Senzorska fuzija, Verilog programski jezik.
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