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Streszczenie 
 

W niniejszym referacie przedstawiono projekt oraz wykonanie dwunasto-
nożnego robota mobilnego. Opracowano własny model komunikacji oraz 
sterowania. Manewrowanie robotem odbywa się  poprzez smartfon, tablet 
lub komputer stacjonarny. Przygotowano wizualizację w oprogramowaniu 
inTouch, dzięki której możliwy jest monitoring parametrów związanych  
z zasilaniem, odległością od przeszkody czy podglądem z bezprzewodo-
wej kamery umieszczonej z przodu robota. 
 
Słowa kluczowe: robot mobilny, Modbus, sterowanie i monitoring bez-
przewodowy. 
 

DUODEPED – a 12-legged walking robot 
 

Abstract 
 
In the paper the design and manufacturing of a twelve-leg (12-leg) mobile 
robot is described. The robot legs consist of triangles mutually connected 
by means of special flexible joints. Their original design layout allows for 
moving the leg end along the versatile trajectories. For example, during 
performance of a particular step, the lowest positioned leg end moves 
almost parallelly to the ground. It preserves a smooth movement as well as 
stability of consecutive steps. The advantages of the design solution in-
cluding 12 legs are e.g.: high resistance to the loading, a relatively high 
speed of moving as well as the possibility of overcoming the versatile 
obstacles when obtaining simultaneously high stability. During motion,  
4 legs have a permanent contact with the ground, therefore a thread of  
loss of stability does not exists in any moment. The central system of 
DUODEPED is based upon the effective micro-controller 
PIC24HJ256GP610 made by the “Microchip” firm. The program for the 
controller was written in the algorithmic language C#. The micro-
controller communicates with the bluetooth BTM-222 module by means of 
the serial transmission module UART. It fully assures a radio transmission 
to the control device. The prepared software applications allow for  
intuitive control of the system/object. Control of robot motions is done via 
a Smartphone, tablet or desktop computer. The prepared visualization  
is written by means of ‘inTouch’ software. Therefore, it is possible to 
monitor the robot parameters connected with power supply, distance to an 
obstacle as well as transmitting view from the wireless camera fixed on the 
front part of the robot. 
 
Keywords: mobile robot, Modbus, remote control and monitoring system 
of a mobile robot. 
 
1. Projekt i wykonanie podzespołów  

mechaniczny robota kroczącego 
 

Głównym celem pracy było zbudowanie dwunastonożnego ro-
bota kroczącego umożliwiającego transport ładunku o masie do 
100 kg, z możliwością zdalnego sterowania. Wykonane urządze-
nie nazwano DUODEPED (rys. 1).  

Jest to robot o dwóch niezależnych stopniach swobody. Powią-
zania mechaniczne między nogami po każdej stronie robota umoż-
liwiają poruszanie się do przodu, do tyłu oraz skręcanie. 
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Rys. 1.  Projekt szkieletu DUODEPED-a 
Fig. 1.  DUODEPED - Project of the skeleton  

 
Układ sterowania takiego robota jest podobny do układu stero-

wania robotem gąsienicowym z dwoma niezależnie sterowanymi 
gąsienicami. Robot tej konstrukcji może poruszać się tylko jed-
nym rodzajem chodu, lecz prędkość jest regulowana przez ele-
menty sterujące [2, 3, 5]. 

W pierwszym etapie zaprojektowano szkielet, nogi oraz układu 
napędowy. Projekt układu napędowego opiera się na wykorzystaniu 
prostych figur połączonych ze sobą wierzchołkami (rys. 2). Punkt 
oznaczony na niebiesko (1’) jest unieruchomiony na osi obrotowej,  
pod punktem zielonym kryje się element pośredniczący w przeno-
szeniu napędu. Nadając ruch kolisty wierzchołkowi oznaczonemu 
na zielono (2’) konstrukcja zostaje wprowadzona w ruch.  
 

 
 
Rys. 2.  Geneza powstania konstrukcji nóg [7] 
Fig. 2.  Concept of robot legs [7] 

 
Czas kontaktu wierzchołka poma-

rańczowego (3’) z podłożem jest 
równy czasowi wykonania obrotu 
zielonego punktu o kąt 120° wokół 
wału napędowego. Skoro pełen obrót 
wynosi 360° to w celu zapewnienia 
wystarczającej stabilności konstrukcji, 
liczba par nóg (rys. 2c) przypadają-
cych na jeden cykl obrotu została 
zwiększona do trzech. Taka konstruk-
cja pozwala na nieustanny kontakt 
odnóży z podłożem, a zarazem stanowi filary stabilnego chodu.  

1’ 2’

3’



646    PAK vol. 60, nr 8/2014 
 

Nogi robota składają się z połączonych ze sobą cięgnami trójką-
tów, których specjalna konstrukcja umożliwia wykonywanie 
trajektorii ruchu końca nogi w taki sposób, aby w trakcie wyko-
nywania kroku punkt H przemieszczał się równolegle do podłoża 
maksymalizując „kulturę” i stabilność wykonywanych kroków.  

Elementami napędzającymi mechanizmy robota są dwa silniki 
prądu stałego firmy SGMADA seria SG-545124500-30K posiada-
jące wbudowaną przekładnię o 30 krotnym przełożeniu. 

Ze względu na zmianę położenia mocowań nóg element napę-
dowy został zaprojektowany w postaci dwóch odwróconych o 
180° korbowodów (rys. 4), których kolejne korby są względem 
środka osi obrotu przestawione o kąt 120°. Ich napęd został sprzę-
żony z kołami zębatymi przekładni o przełożeniu równym 2,29. 
 

 
 
Rys. 3.  Geneza powstania konstrukcji nóg 
Fig. 3. Design solution for fixing robot legs 
 
 

 
 
Rys. 4.  Układ napędowy 
Fig. 4.  Crunkshaft design 

 
W kolejnym etapie należało wykonać projekt układu sterowania 

oraz napędu, w którym zawierało się wykonanie schematów między 
innymi płyty głównej DUODEPED-a, modułu komunikacji blueto-
oth, modułu komunikacji USB/RS-232, sterownika silników DC. 

 
2. Komunikacja oraz wizualizacja 
 

Ostatnia faza projektu została podzielona na następujące etapy: 
-  wykonanie projektu zasilania i sterowania podzespołami robota, 
-  napisanie programu do mikrokontrolera, 
-  sparametryzowanie modułów komunikacyjnych bluetooth, 
-  wykonanie aplikacji do sterowania robotem  na urządzenie 

mobilne oparte na systemie operacyjnym Android, 
 -  wykonanie wizualizacji SCADA do sterowania robotem na 

komputer PC lub komputer przenośny w oprogramowaniu  
inTouch opartej na systemie operacyjnym Windows; 

-  wykonanie systemu wizyjnego za pomocą platformy kompute-
rowej Raspberry PI i kamery o rozdzielczości 5MP. 

 

 
 
Rys. 5. Aplikacja do komunikacji i sterowania robotem: a) środowisko Android   

b) środowisko Windows 
Fig. 5.  Application for communication and control of the mobile robot:  

a) Android environment; b) Windows environment  

Sterowanie robota powinno byś intuicyjne, łatwe dla osób  
z każdej grupy wiekowej jednym słowem proste, a zarazem po-
winno posiadać możliwości sterowania i wizualizacji, bez których 
część osób nie wyobrażałaby sobie takiej konstrukcji. 

W celu zwiększenia wygody i ułatwieniu sterowania robota zo-
stało ono oparte na bezprzewodowej transmisji danych bluetooth, 
dzięki czemu można zapomnieć o wszechobecnych kablach oraz 
co istotne możliwe jest sterowanie nim na znaczne odległości. 
Mowa o dystansie do 100m w terenie otwartym w zależności od 
zjawiska propagacji fal radiowych. Urządzeniem za pośrednic-
twem którego możliwe jest sterownie robotem, może być urzą-
dzenie oparte na systemie Android 2.3.6 [6] oraz wyższym np.  
smartfon, tablet lub urządzenie oparte na systemie operacyjnym 
Windows np. notebook, czy komputer stacjonarny. Jedynym 
warunkiem jest posiadanie w urządzeniu modułu bluetooth.  

Sercem DUODEPED-a jest wydajny mikrokontroler 
PIC24HJ256GP610 firmy Microchip do którego został napisany 
program  w języku C#. 

Mikrokontroler  komunikuje się za pośrednictwem transmisji 
szeregowej UART z modułem bluetooth BTM-222, który w pełni 
realizuje transmisję radiową z urządzeniem sterującym. Schemat 
ideowy począwszy od urządzenia sterującego, aż po silniki przed-
stawia rysunek 6. 

 

 
 
Rys. 6.  Schemat ideowy 
Fig. 6.  Schematic diagram  

 
Ze względu na ograniczenia objętościowe artykułu zostaną 

przedstawione tylko schematy komunikacji i zasilania. 
 

 
 
Rys. 7.  Gniazdo komunikacyjne z modułem bluetooth 
Fig. 7.  Communications socket with a bluetooth module  

 
 

 
 
Rys. 8.  Schemat zasilania. 
Fig. 8.  Scheme of electrical supply  
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Komunikacja i wizualizacja 
 
Sterowanie robotem za pośrednictwem komputera jest możliwe 

dzięki adapterowi komunikacyjnemu bluetooth, który automa-
tycznie po podłączeniu do komputera PC, czy też laptopa nawią-
zuje połączenie z modułem komunikacyjnym w maszynie [4]. 

Protokołem komunikacyjnym pomiędzy robotem, a urządze-
niami sterującymi jest MODBUS działający z prędkością 115,2 
kB/s. Wizualizacja inTouch jako element sieci Master/Slave wy-
syła instrukcje zapisu, bądź odczytu do mikrokontrolera co  pe-
wien okres czasu. Rejestry zostały podzielone na trzy grupy 
100ms, 300ms i 1000ms. Czasy odpowiadają ważności informacji 
tj. najkrótszy interwał czasowy przypisany jest dla rozkazu zwią-
zanego z bezpieczeństwem czyli start\zatrzymanie robota. Kolejne 
czasy to rozkazy sterowania  i dane informacyjne takie jak pobór 
prądu, napięcie akumulatorów oraz odległość od przeszkody. 

Rysunek  10 przedstawia algorytm komunikacji modbus. 
 

 
 
Rys. 9.  Schemat adaptera bluetooth  
Fig. 9.  Scheme of the bluetooth adapter  

 
Sterowanie za pomocą smartfona 
 

Program sterujący robotem z urządzenia mobilnego został napi-
sany w języku Basic i umożliwia sterowanie maszyną za pomocą 
trzech trybów. Aby móc sterować najpierw należy nawiązać połą-
czenie, a następnie wybrać jedną z metod sterowania. 
 
a) b) c) 

   

 
Rys. 10.  Ekrany sterowania 
Fig. 10.  Control panels  

 
Pierwsza (rys. 10a) jest najprostsza, posiada strzałki kierunko-

we jawne oraz ukryte strzałki do wykonywania ruchów kolistych. 

W zależności od wybranego kierunku ruchu robot będzie się 
poruszał na wprost, zawracał w miejscu, bądź skręcał po łuku. 

Drugi sposób sterowania (rys. 10b) wykorzystuje czujnik akce-
lerometryczny znajdujący się w smartfonie. Przechylając urządze-
nie, do odbiornika zostają wysłane informacje o położeniu telefo-
nu, jeżeli zostaną uruchomione silniki za pomocą przycisku 
START, robot będzie wykonywał ruch zgodny z pochyłem urzą-
dzenia sterującego. 

Trzeci i ostatni sposób sterowania (rys. 10c) za pomocą andro-
ida wykorzystuje wyświetlacz dotykowy po kliknięciu w który 
robot zostaje wprawiony w ruch, jeżeli uprzednio kliknięto na 
START uaktywniając zasilanie do silników 
 

 
 
Rys. 11.  Algorytm komunikacji MODBUS 
Fig. 11.  Modbus algorithm of Communications  
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Sterowanie za pomocą komputera 
 

Sterowanie robotem odbywa się bardzo intuicyjnie. Wystarczy 
zalogować się jako użytkownik i zostaje uaktywniony przycisk 
„Podgląd i Sterowanie”, który otwiera okno sterowania. W oknie 
można wyszczególnić pomiar napięcia akumulatora znajdującego 
się w maszynie i pomiar prądu, który przepływa przez sterownik 
silników DC i zasila silniki, są one stale monitorowane i zapisy-
wane w tablicy danych procesora na którą składa się 50 rejestrów.  
 

 
 
Rys. 12.  Ekran „Podgląd i sterowanie” wizualizacji inTouch 
Fig. 12.  inTouch visualisation screen for the option: "Monitoring and control"  

 
W górnej części okna znajduje się podgląd odległości zarówno 

wyświetlony w okienku po prawej stronie, jak i zwizualizowany  
w postaci przemieszczającej się konstrukcji. Okno to jest 
skalowane od 0 do 50 cm, więc powyżej tej odległości konstrukcja 
na wizualizacji będzie znajdywała się z prawej strony okna. Opcja 
wykrywania przeszkody jest domyślnie aktywna, więc, gdy robot 
w trakcie ruchu do przodu zbliży się na odległość mniejszą od 
progu 2 zostanie obniżona prędkość przemieszczania się w tym 
kierunku. Lecz gdy odległość w dalszym ciągu będzie się 
zmniejszała i przekroczy próg 1, mechanizm napędowy zatrzyma 
się, zmieni kierunek obrotów i z prędkością 20% zacznie się 
cofać. Powtórne przekroczenie progu 2, tj. gdy będzie  
w bezpiecznej odległości, spowoduje zatrzymanie ruchu  
i oczekiwanie na kolejne rozkazy. W celu rozpoczęcia ruchu 
należy w pierwszej kolejności „zazbroić silniki” – czyli zezwolić 
na podanie zasilania. Zostawiając robota na dłuższy okres  
w bezczynności, ze względów bezpieczeństwa należy 
dezaktywować silniki, aby nie zostały przypadkowo uruchomione 
w nieoczekiwanym momencie. 

Używając wizualizacji można sterować zarówno za pomocą 
myszki, strzałek na klawiaturze, oraz klawiaturą numeryczną. 

Funkcje poszczególnych klawiszy zostały opisane poniżej: 
 Strzałki – ruch przód, lewo, prawo, tył. 
 Strzałki na klawiaturze numerycznej – funkcje powyższe (dla 8, 

4, 6, 2) + skręcanie łukami(1, 3, 7, 9) i STOP(5). 
 PgUp – zwiększenie wartości na suwaku prędkości. 
 PgDn – zmniejszenie wartości na suwaku prędkości. 
 ESC – dezaktywacja silników. 
 O – Sterowanie oświetleniem.  
 
3. Wnioski 
 

Główny cel pracy tj wykonie robota mobilnego wraz ze stero-
waniem oraz monitoringiem podstawowych parametrów został 
osiągnięty. Przygotowane aplikacje umożliwiają intuicyjne stero-
wanie urządzeniem. Zaletą zastosowania w robocie rozwiązania  
w postaci dwunastu odnóży jest duża wytrzymałość na obciążenia, 
względnie szybkie poruszanie oraz umiejętność pokonywania 
różnych przeszkód przy zachowaniu dużej stabilności. Podczas 

ruch nieustanny kontakt z podłożem posiadają cztery kończyny, 
dlatego nie występuje niebezpieczeństwo utraty stabilności 

Zaproponowana wizualizacja umożliwia m.in. bezprzewodowy 
monitoring pola pracy poprzez zainstalowaną kamerę typu HD. 
Głównym problemem jest takie jej skonfigurowanie aby obraz był 
wyświetlany w sposób płynny. 

 

 
 
Rys. 13.  Algorytm sterowania 
Fig. 13.  Control algorithm 

 
 
4. Literatura 
 
[1] Di Jasio L.: Programming 16-bit PIC Microcontrollers in C: Learning 

to Fly the PIC24, Newnes, Burlington 2007. 
[2] Zielińska T.: Maszyny kroczące, Podstawy, projektowanie, sterowanie 

i wzorce biologiczne, PWN, Warszawa 2003. 
[3] Tchoń K., Mazur A., Dulęba I., Hossa R., Muszyński R., Manipulatory  

i roboty mobilne, Akademicka Oficyna Wydawnicza, Warszawa 2000. 
[4] Giergiel M. Małka P., Bezprzewodowe systemy komunikacji w ste-

rowaniu robotów, Wydział Mechaniczny Technologiczny Politechniki 
Śląskiej w Gliwicach, Modelowanie Inżynierskie Gliwice 2008, str. 
95-102. 

[5] Masłowski A., Mobilne roboty interwencyjno-inspekcyjne, Instytut 
Podstawowych Problemów Techniki Polskiej Akademii Nauk, War-
szawa 1999. 

[6] Frank Ableson W., Sen R., King Ch., Android w akcji – wydanie II, 
Helion S.A., Gliwice 2011. 

[7] Serwis: http://shelf3d.com/bFlJ7Qo8LO0# (1.02.2014) 
 
_____________________________________________________ 
otrzymano / received: 04.05.2014  
przyjęto do druku / accepted: 01.07.2014 artykuł recenzowany / revised paper 

 



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /CMYK
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<

    /BGR <>
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /CZE <>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /ETI <>
    /FRA <>
    /GRE <>

    /HRV (Za stvaranje Adobe PDF dokumenata najpogodnijih za visokokvalitetni ispis prije tiskanja koristite ove postavke.  Stvoreni PDF dokumenti mogu se otvoriti Acrobat i Adobe Reader 5.0 i kasnijim verzijama.)
    /HUN <>
    /ITA <>
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /LTH <>
    /LVI <>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /POL <>
    /PTB <>
    /RUM <>
    /RUS <>
    /SKY <>
    /SLV <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /TUR <>
    /UKR <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


