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В данной статье идет речь о разработки алгоритма управления манипулятором человекоподобного робо-
та.

Введение

Человекоподобный Робот- автоматическое
устройство, сделанное по подобию человека. Воз-
можные области применения такого робота:

– работа в условиях, представляющих опас-
ность для жизни или здоровья человека

– работа в труднодоступных местах
– работа, требующая особой точности, скоро-
сти или умений

– работа, связанная с массовым обслужива-
нием и взаимодействием с людьми

Приемуществом использование человекоподоб-
ного робота перед специализированными робота-
ми - вомзожность использования существующих
преспособлений труда и алгоритмов работы.

I. Спецификация

Подвижные части манипулятора человеко-
подобного робота строятся на основе электропри-
водов, управляемые локально на основе обрат-
ной связи. Локальные контуры управления ос-
нованы на микроконтроллерах pic и на модулях
расширения шины передачи данных и представ-
ляет собой обычный ПИД регулятор с возмож-
ностью приема управляющего сигнала из шины
CAN. Локальный контур управления получает
сигнал управления от центрального блока управ-
ления по помехозащищенному шине, такой как
CAN.

Центральный блок управления является
компьютером, работающем на операционной си-
стеме Linux в режиме реального времени. К цен-
тральному блоку управления по шине подключе-
ны дополнительные датчики (температуры, по-
зиционные датчики, датчики нажатия). В каче-
стве физического устройства центрального бло-
ка управления может использоваться промыш-
ленный микрокомпьютер CubieBoard, построен-
ный на системе на одном кристале ARM Cortex.
Для подключение к CubieBoard шины CAN ис-
пользуется микроконтроллер mcp2551 и модуль

ядра, который позволяет представлять CAN сеть
как сетевой интерфейс can0.

Центральный блок управления оперирует
физическими данными и занят управлением ав-
томатикой, но не принятем решений о выпол-
няемых действиях. Информация о выполняемых
действиях поступает по Ethernet и принимает-
ся специальной программой io-dispatcher. По су-
ти центральный блок управления является слоем
абстракции между физическим и программными
уровнем.

II. Источник управляющего сигнала

Манипулятор человекоподобного робота
может управлятся с использованием Leap Motion
- технологии, основанной на захвате движения,
для человеко-компьютерного взаимодействия.
Для организации обратной связи между цен-
тральным блоком управления и человеком ис-
пользуется графическое представление силы на-
жатия, положения и температуры. Подобный
способ управления манипулятором хорош тем,
что не требует дополнительного обучения поль-
зователя, а так же универсальностью (может
использоваться любым человеком без специаль-
ной подготовки).

Управление осуществляется следующим об-
разом: человек располагает руку над датчиком
Leap Motion и нажимает старт. После этого все
действия, выполняемые рукой человека дубли-
руются манипулятором человекоподобного робо-
та. В этот же момент на экран управления выво-
дится изображение о положении манипулятора,
силы нажатия на каждый из пальцев и инфор-
мация с датчиков температуры.
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