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ABSTRACT

The aim of this work is the construction of an autonomous mobile robot named Ryder. The
purpose of this robot is to navigate from a starting point to a goal point, both given by GPS
coordinates in outdoors terrain. The chassis of Ryder is made from RC monster truck E-
maxx, based on four wheeled chassis with Ackerman steering. Ryder’s control unit,
processes data from sensors and based on it plans trajectory. All onboard electronics is
powered by parallels combination of two Li-Pol accumulators.

1. UVOD

V soucastné dob¢ se problematice mobilnich robotli vénuji predevs§im vyzkumné tymy
z univerzit. Snahou je vyvinout roboty schopné samostatné vykonavat néjakou cinnost
pouze na zéklad¢ instrukci. S ohledem na piibliZzeni ¢innosti robotl §irsi vefejnosti existuje
fada soutéZi autonomnich robotl. Jedna z nich je Darpa coZ je soutéZ autonomnich vozidel
simulujici vojenskou zasobovaci misi v méstecké oblasti. Cilem soutéze je dojet na dané
soufadnice jen na zakladé ziskanych dat od senzorti, a GPS soufadnic. Ceska obdobna sou-
téZz Robotour je zaloZena na stejné myslence, ale roboti nejsou postaveni na podvozcich
skute¢nych aut, ale na podvozcich modeli.

Cilem prace bylo vytvofit autonomniho robota jménem Ryder, ktery je primarné stavén
pro ucast v robotické soutézi Robotour. Dtlezity je pfedevSim vybér podvozku a typy sen-
zorl, které umozni robotu navigaci v daném prostiedi. Vysledkem prace bude provozu
schopny mobilni robot vybaveny zakladnim senzorickym vybavenim fizeny fidici jednot-
kou.

2. KONSTRUKCE ROBOTU

Ryder je postaven na modelu RC monster trucku E-maxx v méftitku 1:10 s rozméry pod-
vozku pfiblizné¢ 264x414x486 mm(v x § x h). Jedna se o ctytkolovy podvozek
s Ackermanovym fizenim s pohonem vSech kol. Podvozek obsahuje dvou stupiiovou pie-
vodovku, ptes kterou je kroutici moment z motoru pfenaSen kardany na kola. Piivodné byl
podvozek vybaven 2 DC motory, ale s ohledem na snizeni hmotnosti a prodlouZzeni doby
provozu jsou nahrazeny jednim AC motorem MegaMotor Acn 22/30/3. K fizeni motoru je
pouzit programovatelny regulator, MGM-Compro TMM-6018 AC, ktery je ovladan fidici
deskou.



Jako zdroj energie pro napéjeni robotu je pouzita paralelni kombinace dvou Li-pol pakt
LiPol K3200/SHD 28, kde kazdy pak obsahuje dva ¢lanky zapojené do série. Ve vysledku
ma jeden pak stfedni vybijeci napéti 7,4 V. Paralelnim zapojenim paki je dosazeno zvyse-
ni provozni doby robotu. Jelikoz vS§echny senzory maji pracovni napéti v okoli 5 V a jejich
celkovy primérny odbér je piiblizné 795 mA (ve Spicce 1705 mA) pro napajeni senzorti je
vyuzit vystup BEC konektoru z regulatoru, ktery je schopen trvale dodavat proud 2 A pfi
5V.

2.1. SENZORICKE VYBAVENI

Senzory jsou zapojeny podle Obrazku 1. ze kterého vyplyva, ze Ryder je vybaven Ctyfmi
ultrazvukovymi senzory SRF10, laserovym planarnim skenerem HOKUYO URG-04LX,
GPS modulem GARMIN 18 LVC a radiovym modulem RADIOMETRIX Biml. O zpra-
covani dat a fizeni se stard fidici deska Atmel ATEVK1100.Tato deska mé pracovni napéti
v rozmezi od 7-20V proto je napajena piimo z baterii. Rozmisténi senzort na podvozku je
znazornéno na Obrazek 2.
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Obrazek 1: Blokové schéma robotu Ryder
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Ultrazvukové senzory SRF10 jsou rozmistény v piedu a vzadu a to tak, ze tii senzory jsou
umistény v pfedni ¢asti Ryderu a jeden senzor je umistén v zadu pro pfipad nutnosti cou-
vani. Tyto senzory slouZzi k detekci piekdzek pted nebo za Ryderem podle potieby. Jejich
meéfici rozsah 1ze plynule ménit v rozmezi od 3cm — 11 m a Sitka lalokt dosahuje 60°.
K hlavnim vyhodam té€chto senzorii patii nizka potfizovaci cena oproti laserovym snima-
¢im a to je z diivodu, ze u laserovych senzorti jsou kladeny vysoké naroky na vyhodnoco-
vaci jednotky. Mezi nevyhody téchto senzorl patii problém z pfesnym zamétenim pre-
kazky nebo s jejich natoCenim, informuji pouze o pfitomnosti prekazky a jeji nejmensi
vzdalenosti od Ryderu. Protoze u ultrazvuku dochazi k odrazim méficiho impulzu musime
dbat, aby se senzory navzajem neovliviiovaly. To zajistime ¢asovym odstup mezi spouste-
nim méfeni jednotlivych senzort .

Laserovy planarni senzor Hokuyo ORG-04 je umistén v piedni ¢asti na kapote, viz Obra-
zek 2, a bude primdrné pouzit k pfibliznému rozpoznavani podkladu, rozhrani dvou pod-



kladt. V robotické soutézi Robotou je jednim z hlavnich pozadavkl nevyjet mimo chod-
nik, Toto bude zajiSténo pomoci informaci ziskanych ze skeneru.

GPS modul je umistén na zadi podvozku, z GPS dostavame informace o poloze robotu,
ktera jsou potfebna pro planovani cesty fidicim algoritmem.

Obrazek 2: Umisténi snimacti na podvozku

Protoze je Ryder koncipovan ptredevsim pro pohyb v mirném terénu bude vybaven dvéma
akcelerometry, abychom méli ptehled o naklonéni robotu a nedoslo tedy k ptevraceni ro-
botu. Toto by mohlo vést k nezddoucimu ukonceni €innosti, v horSim piipadé poskozeni
senzorl nebo podvozku.

3. ZAVER

V ramci semestralniho projektu byl proveden prizkum dostupného senzorického vybaveni
mobilnich robotli a navrh vhodného feseni. VEtsi cast realizace konstrukce bude soucasti
bakalarské prace a neni tedy zcela dofeSena. Momentalné se projekt nachazi ve stavu do-
kon¢ovani napajeni senzorii a rozmistovani senzorti na podvozek.
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