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Abstract: The necessary global information’s for elaborations of the walking algorithm will are obtain
on implementation of the optical sensors. This type of sensors are capable to responded of the robot
reactions in rapport with de own structure or exterior medium. The performances of the control system are
correlated of the sensor capacity to collect the information’s and the sensor ability to transmit these of the
system.

1. INTRODUCERE

Activitatea omului in procesul de productie si in cel de investigare si exploatare a
mediului, se caracterizeaza prin faptul ca necesita contributia centrilor de coordonare
nervosi pentru identificarea parametrilor de mediu si optimizarea, dupa diferite criterii, a
actiunilor intreprinse. Astfel, functia de informare reprezinta una dintre principalele functii
in conducerea eficienta a unui proces.

Initial majoritatea cerecetarilor asupra robotilor humanoizi s-au focalizat pe
pregenerarea unei traiectorii de mers stabila, urmata apoi de generarea unei traiectorii de
mers stabila on-line. Mai tarziu, pentru mersul bipezilor in medii necunoscute, s-au
dezvoltat tehnici bazate pe senzori de evitare a obstacolelor, pentru ca in final sa se ia in
considerare informatiile globale ale sistemelor senzoriale, fapt ce ofera robotilor abilitatea
de a pasi peste anumite obstacole la fel ca si oamenii. Ca urmare a accestui fapt s-a
impus dezvoltarea si adaptarea cu preponderenta la robotii pasitori a senzorilor optici.

Informatiile globale necesare pentru elaborarea algoritmului pasirii se pot obtine prin
implementarea unor senzori capabili sa raspunda la o serie de reactii ale robotului in
raport cu propria structura sau in raport cu mediul. Pentru o buna informare a robotului
privind mediul de lucru se utilizeaza senzori de imagine. Performantele unui sistem de
control sunt legate de capacitatea senzorului de ,a culege” informatiile si de abilitatea lui
de a le transmite sistemului din care face parte.

2. SISTEMATIZAREA SENZORILOR OPTICI

in sistemele vizuale moderne ale robotilor pasitori se folosesc urmatoarele tipuri de
traductoare video:

a. matrice de fotodiode integrate;

b. traductoare fotoelectrice cu dispozitive cuplate prin sarcina numite circuite CCD
(,Charge Coupled Devices);

c. tablouri de fotodiode.
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a. Matricele de fotodiode integrate prezinta urmatoarele dezavantaje:

-rezolutie spatiala relativ redusa (dimensiunea sensibila a elementului este de 50x50
micrometri sau mai mare) ;

-0 neomogenitate reala a caracteristicilor fotoelectrice ale diferitelor elemente.

in sistemele vizuale ale robotilor , matricele de fotodiode se folosesc pentru
problemele care necesita o actionare rapida ti o rezolutie spatiala redusa.

b. Dispozitive cuplate prin sarcind(CCD) prezinta o seris de avantaje si anume:

-reducera cu un ordin de marime a masei $i gabaritului;

-rezistenta mecanica mare;

-fiabilitate ridicata;

-rezolutie spatiala mai buna (dimensiunea tip a elementului este de 10x10 micrometri
sau mai mica) si un numar mare de elemente pe cristal (228x240 elemente cu
descompunere pe doua randuri, iar numarul —tip de elemente in cazul distributiei liniare
este de 1000...2000);

-precizie geometrica deosebita a imaginii video, datorita corespondentei rigide intre
semnalul video si coordonatele elementelor fotosensibile.

Din punct de vedere constructiv , dispozitivul logic CCD este o matrice de elemente
MOS (,metal-oxid-semiconductor”) fotosensibile, elemente realizate pe cristal
semiconductor (de reguld siliciu) prin metoda microfotolitografierii. in sistemele vizuale
pentru roboti, se utilizeaza atat CCD liniare, a caror schema bloc este prezentata in figura
1, cat si matriceale, a caror schema bloc este prezentata in figura 2.
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Fig. 1 Sistem CCD liniar.
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Fig. 2 Sistem CCD matriceal

c. Tablourile de fotodiode utilizeaza principiul reflexiei pentru a obtine datele de
contur a obiectelor detectate. Scanarea se realizeaza electronic prin multiplexarea matricei
de LED-uri astfel incat un singur LED este activ in orice punct la un anumit timp. Pentru
rezolvarea acestui aspect au fost dezvoltate doua tehnici principale:

-un tablou x-y de LED-uri (fig. 3);

-un tablou circular de LED-uri (fig. 4).
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Senzorii optici utilizati pentru sistemele vizuale ale robotilor se pot clasifica dupa
urmatoarele criterii:
1. in functie de numarul de dimensiuni ale imaginii:
-cu redare de imagini bidimensionale(2D);
-cu redare de imagini tridimensionale(3D, bazati pe metoda triunghiularizarii);
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2. dupa modul de prelucrare a imaginilor:
- senzori in sisteme binare (folosesc un comparator analogic);
- senzori in sisteme semitonale (folosesc un convertor analog-numeric
obtinandu-se un numar de tonuri de gri).

Avand in vedere ca sistemele binare nu permit detectarea de obiecte care se
suprapun sau se incruciseaza cele mai utilizate sisteme vizuale raman sistemele ce
opereaza cu imagini semitonale.

3. dupa unghiul de inclinare al senzorului fata de orizontala:

- cu inclinare la 45 grade;
- cu inclinare la 60 grade.

3. CONCLuUzII

Avind in vedere ca robotii pasitori fac parte din generatia a treia de roboti, generatie
ce necesita senzori video capabili sa furnizeze informatiile necesare de feed-back din
mediul inconjurator intr-o forma cit mai completa, se impune utilizarea unei metode
eficiente de intrare-iesire a informatiei video astfel incit sa se asigure o viteza
corespunzataoare de transfer. De asemeni se cere tot mai mult a se utiliza sisteme video
cu inteligenta artificiala incorporata capabile sa comunice in acelasi limbaj cu celelalte
componente ale robotului.
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