Simulacia humanoidného robota — 1. semester

Cielom mojho rocnikového projektu je vytvorit’ model humanoidného robota a simulovat” jeho
chodzu v simula¢nom prostredi. Na zaciatku sa bolo treba rozhodnit” akym Stylom robota navrhnut’.
Ja som zvolil format navrhu URDF (Unified Robot Descripton Format). Ide o XML stibory, ktoré
reprezentuji model robota. Je potrebné najskor navrhntit’ jednotlivé komponenty ako napr. servo
motory a spajacie diely. Ked’ uzZ mame tieto 3D modely komponentov, z ktorych chceme postavit’
robota, pouZijeme spomenuté URDF sibory. Pomocou nich vieme jednotlivé suciastky umiestnit’ v
priestore a nastavit medzi nimi zavislosti. M6Zeme nastavit objektom rozne fyzikalne parametre a
pripravit’ ich na komunikdciu s naSim riadiacim softwarom. Moja praca cez tento semester
pozostavala aj z osvojenia si simulac¢ného prostredia Gazebo. Bolo potrebné si nasStudovat’ ako
spravne nakonfigurovat’ modely, ktoré spawnujeme do simulacie tak, aby koreSpondovali s realitou.
Najvacsie problémy s ktorymi som sa pri nastavovani fyzikalnych vlastnosti cez URDF stretol boli
pocitanie momentov zotrvacnosti komponentov a nastavenie spravneho t'aZiska jednotlivym
suciastkam. Pomocou URDF suiborov vieme nastavit’ vel'a roznych zavislosti medzi 3D objektami.
Vel'mi déleZitym néstrojom pre problematiku mdjho projektu je definicia kibu robota (joint). Medzi
jednotlivymi ¢astami robota vieme vytvorit' kiby, ktoré moéZeme ovladat'. Na ovladanie kibov na
robotovi a celkové jeho riadenie som sa rozhodol pouZit framework ROS (Robot Operating
System), ktory vie pracovat’ s URDF stibormi a je kompatibilny aj s Gazebo simulatorom.
Momentalne mam naprogramovany jeden ROS node (spustitelny stbor, ktory vie komunikovat’ s
inymi nodami a pontuka rozne services), ktory hybe dvoma servami, ktoré tvoria “clenok” nohy
robota. Mdj node je naprogramovany v jazyku C++ a pouZiva kniZnice ROSu. Vel'ké problémy
robila samotnd inStalacia simuacného prostredia Gazebo. Bolo treba ndjst’ vhodnu verziu, ktora je
kompatibilna s verziou ROSu, ktort som musel tieZ vybrat. Vel'a Casu som venoval spojazdneniu
komunikacie medzi prostredim Gazebo, ROS nodami a URDF stuibormi, ktoré reprezentuju samotny
model robota. Netrividlne bolo aj spojazdnit’ proces spravneho spawnovania objektov do simulacie
a uprava fyzikalnych parametrov komponentov robota. Vysledkom po tomto semestri teda je dolna
polovica nohy humanoida, ktord mé dva kiby. Kiby ovladam pomocou frameworku ROS. St¢iastky
maju ako tak uspokojivé fyzikalne vlastnosti. Vel'kym krokom bolo spojazdnenie celej simuldcie,
nastudovanie si dokumentacie URDF suborov a Casti frameworku ROS. KedZe mam po tomto
semestri uz skusenosti s tym ako robit’ s pouzivanym simula¢nym prostredim, bude dotvaranie
celého modelu robota v budiicom semestri rychlejsie.



