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Изучение современных методов моделирования и управления роботами. Рассматриваются алгоритмы взаимодействия роботов со сложными динамическими объектами с использованием в контуре управления системы технического зрения. Изучаются методы дистанционного управления роботами через сеть Интернет. Представляется архитектура распределенных систем управления, рассмотриваются методы передачи информации, графического моделирования, дистанционного программирования роботов с использованием открытых технологий Java и Java3D. 

Введение.

Постановка задач, рассматриваемых в курсе. Демонстрация экспериментальных результатов.

Управление роботами в задачах взаимодействия с подвижными объектами.

1. Постановка задач. Примеры.

Обзор задач и методов взаимодействия роботов с подвижными объектами. Использование системы технического зрения и моделей динамики объектов. Постановка задачи захвата роботом стержня на бифилярном подвесе. Постановка задачи взаимодействия робота со сферическими маятниками. 

2. Использование систем технического зрения.

Алгоритмы обработки видеоизображений. Определение положений стержня и маятников, использование кинематического прогноза. Обработка результатов измерений.

3. Математическое моделирование и экспериментальная отработка алгоритмов.

Уравнения колебаний стержня на бифилярном подвесе. Алгоритмы захвата стержня роботом манипулятором. Уравнения колебаний сферического маятника. Алгоритмы взаимодействия робота с маятниками. Архитектура экспериментального стенда. Обсуждение результатов экспериментов.

Дистанционное управление роботами через сеть интернет.

4. Обзор существующих систем.

Системы управления через Интернет мобильными и манипуляционными роботами. Недостатки существующих систем, проблемы управления через Интернет, подходы к решению.

5. Архитектура распределенных систем управления роботами.

Аппаратная и программная организация серверной и клиентской частей распределенной системы управления роботом. Организация обмена данными.

6. Дистанционное программирование через Интернет.

Языки программирования роботов. Среда для дистанционного программирования роботов через Интернет.

7. Управление реальными системами. 

Эксперименты по управлению манипуляционными и мобильными роботами через Интернет. Использование виртуальной среды управления роботами. Обсуждение результатов экспериментов. Направления дальнейших исследований.

Графическое моделирование роботов.

8. Введение в компьютерную графику.

Системы координат, трехмерные преобразования. Простейшие алгоритмы.

9. Моделирование геометрических объектов на Java3D.

Введение в Java3D. Особенности программирования графики на Java3D. Базовые понятия. Визуализация простейших геометрических объектов на Java3D. Освещение, текстуры, управление объектами, динамическая реконфигурация сцен.

10. Описание кинематики роботов.

Методы описания кинематики манипуляторов. Прямая и обратная задачи кинематики. Метод последовательного формирования систем координат. Примеры.

11. Графическое моделирование роботов и рабочего пространства.

Комбинирование объектов. Геометрические преобразования. Визуализация роботов, сложных геометрических и подвижных объектов. 

