Sonar for en Khepera

Av Fredrik Winge

Kheperan &r en liten robot (5.5 cm i diameter ocm3hdg) som bl.a. har anvants i
undervisningen i kursen Al for robotar. FOr att kdrmv omgivningen sa anvander den sig av
atta st. IR-sensorer. Men de har bara en maxinokVidgd pa ca fem cm. Man skulle kunna
saga att Kheperan ar blind och far kdnna sig framgivningen. Sa darfor skulle det vara bra
med nya sensorer som ser mycket langre. Sonamsensor som ar enkel och billig. Den ar
ocksa val beprévad som sensor for robotar. Sadgafsar den bra att anvandas pa
Kheperan. Sonarn fungerar sa att den sander utrajudssignal. Nar den traffar ett objekt
reflekteras den tillbaka till sonarn. Tiden detftarsignalen att komma tillbaka anger hur
langt ifrdn objektet finns. Det finns dock ett dmtackdelar med sonarn. Framforallt sands
ultraljudsignalen ut i en kon. Sa objektet som &épkis kan finnas varsomhelst inom en viss
vinkel. En annan nackdel &r att ultraljudssignadgnkan reflekteras at olika hall, vilket ger
felaktiga matningar. Examensarbetet gick ut paigt lamplig sonar, fa den att fungera
tillsammans med roboten och slutligen testa systemee robot och sonar tillsammans.
Sonarn som valdes var Devantechs SRF04:a sonaér[@etliten sonar som ar speciellt
byggd for sma robotar, varfér den passar bra. Madkéin roboten upptéacka objekt upp till 3
meter bort. Roboten utrustades med tva av dessaiesoiNar systemet fatts fungera sa
testades det. | testerna marktes sonarns nackgelgt. Men i testerna framkom aven dess
fordelar. Med sonarerna kan Kheperan undersolamatide utan att behdva besoka hela
omradet fysiskt. Bilden nedan visar den fardigastarktionen sett snett bakifran.




