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Beskrivning

Projektet genomfordes under varen 2005 och omfattade 1400 timmar.
Malet var att forbattra och utoka tidigare ars projekt dels genom att utoka
med kamera och green men ocksa genom att forbattra modellen for banan
samt infora effektiv slagreglering.

Systemet bestar av fem moduler dar huvudenheten ar i centrum. Fran
denna skots och styrs kommunikationen med roboten, modellen,
kameran och GUI:t. Modell6versikten visas nedan.

Modell
Matematisk modell
slagreglering

y

N

GUI Huvudenhet Robot
Interface, skdarm, [« P> <
knappar
y
A 4
Kamera _ Slag slnm gér nara och i hal enligt mndlellen '
Bildbehandling ~ a4} | ’l ‘“l ) l "‘
= L L oy
= RN
-(E 42 ‘ ‘ H LH ’ ‘
RS |
gasl 0 L |
: £ B S~
4 j: 1 il |
£ MAC - MArvin Control [9((=1E3] g% 11 ) l
File Robot = XN ~ ]
o 34} H‘ ) - _/':J,—:_,x
4% Golfspelande o
%, 4 o__ o i
o industrirobot s
vinkel i grader
| [ traning | | Taing | | Kalibrering | [ sparabiden ’
[+ ] Klubbhastighet
o
‘ : E vinkel i grader
Lo - .
Underlag for given klubbhastighet
| Bilden ovan visar den narmsta punkten till halet for flera olika vinklar
[v] och hastigheter. For att bestamma ratt utslagshastighet pa bollen utgar
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Hela systemet styrs fran det grafiska + y L ———
anvandargranssnittet. Har valjs nagon av
moderna tavling, uppvisning, traning eller
manuell. Bilden visar systemet i manuell -1 g
mod, dar anvandaren far ange riktning och
hastighet pa robotens slag. Den predikterade
bollbanan fran den matematiska modellen

kan plottas, (bla plott).Kameran detekterar

sedan bollens verkliga bana och plottar den,
(svart plott). Denna bollbana ar underlaget till
slagregleringen vid eventuell miss,

(sker i tavlingsmod och uppvisningsmod).

Bilden kan aven roteras, translateras och zoomas.

Slagreglering

Nar roboten slar sitt forsta slag, sa siktar den givetvis pa hal.
Vid en eventuell miss ser roboten med hjalp av kameran hur
nara hal han slog. Genom att bilda felet kan ett nytt sikte
beraknas med en Pl-regulator. P4 detta satt kan missar

som beror av modellfel korrigeras pa ett effektivt satt.
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