COBAN TUX

Robot Ogullari Projesi ve
Linux

Yaman Cakmakgi
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Kovan Arastirma Laboratuvar
ODTU Bilgisayar Muhendisligi BoIGm0
icinde

Otonom robot sistemleri

Ogul robot sistemleri

Bilissel robot sistemleri

Evrimsel robot sistemleri

Fizik-tabanli simulatorler

GOmuUlU ve mekatronik sistemler
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« Sosyal boceklerden
esinlenir

« Cok sayida, fazla
karmasik olmayan
robotlardan olusur

e 3 temel O0zellik

* gurblzltk

« esneklik
— » Olceklenebilirlik
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Kontrol Edilebilir Robot Ogullari:
Kobot

« 120 mm ¢apinda, 70mm uzunlugunda
dairesel govde

« Standart yapilandirmada 300 gr agirlik

» YUksek kalite, az enerji harcayan DC digli
kutulu motor ile diferansiyal dUmenleme
sistemi

« NiMH piller ile 7.5, Li-Poli piller ile 10 saatlik
Ozerk calisma

« |EEE 802.15.4 ve ZigBee iletisim
protokolleriyle programlanabilir

* Robotun durumunu belirtmek icin 3 tane LED
ve bir vizlayici
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' Wireless Programming :

Kobot Semasi
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Kobot'un Gozleri

« Her ydnl gorebilir: OmniVision 6620 CMOS CIF renkli kamera:

— 352 x 288 ¢cozundrluk
— saniyede 60 kare
— Odak uzunlugu: 6.0 mm
— F#:1.6
— Analog goruntu cikisi
 siyah beyaz PAL formatinda

« Gelen goruntu hafizaya alinana kadar Averlogic
422B tampon bellek bekletiliyor

— 384K * 8 bits DRAM

— Bagimsiz yazma/okuma islemleri

— Yazma/Okuma dongusu: 20 ns
sy — Erisim zamani: 15 ns




Kobot Algilayicilari

* Robotun cevresinde 8 kizil otesi algilayici

« Her algilayici icin bir PIC12F683 i I, o
- Blitln algilayicilar kontrol eden bir mig e
PIC16F877A e 1L
,|| ] —LDIRRECI
 Olcim yapmak icin 40KHZ'lik kiziltesi e
sinyalleri kullanir i 55 wwiw
GLSWJTLI_ZD = > . E:;?a 5; 1
«~0-21 cm arasindaki nesnelerin taninmasi Ic.w ek
N i
» Gli¢ tiketimi: 8 algilayici ve denetimci ile 8
300mW EEE
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Goranti Isleme Karti

« PXA255 tabanli 0zel kart
— OV6620'den gelen gorsel veriyi igler
— 200 MHz
— 32 MB flash bellek ve 32 MB RAM
— PIC16F877A ile 12C Gzerinden iletisim

— Linux-2.6.20




Kobot'ta Linux ve OY Kullanimi

* Linux 2.6.20-rt
— ~6us'lik kesme cevap suresi

* OmniVision 6620 aygit surtcisu
— saniyede 20 kare

« U-Boot
 Buildroot
» BusyBox




Gelistirme Ortami

Hedef sistem

Anasistem

Serial Console




U-Boot

GOmulu sistemlerde neredeyse
standartlasmis bir trin

Kolay tasinabilirlik

Kullanan sayisi yuksek, destek bulmasi
rahat

MIPS, ARM, ppc, x86, SPARC




Busybox

cogu unix aracinin sadelestiriimis hallerini
icerir

GOmulu sistemler icin uygulamada standart
halini aldi.

Kolay yapilandirma, ve derleme.

uclibc ile static olarak link edildiginde 450-
500k civari bir dosya boyutu.



Buildroot

» Makefile'lar ve yamalardan olusuyor
» kOk dosya sistemi otomasyonu

» Derledikleri:
— busybox
— linux cekirdeqi
— binutils
—gce
— uClibc
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Daha fazla bilgi icin

http://kovan.ceng.metu.edu.tr/robots/kobot
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