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ABSTRACT

This work is about mobile robot RX1, which is builts on the hybrid undercart. The robot
RX1 has been constructed in order to test the substandard type of driving subsystem. It can
drive and avoids the various types of hindrance in autonomous mode, without necessary in-
terventions from the operator. The communication with computer is constructed on the
wirelles bluetooth technology. The computer is used for diagnostics and driving the robot.

1. UVOD

Robotika se fadi mezi mladé, ale velmi rychle se rozsifujici védni obory. Samotna robotika
se pak dé€li do mnoha dalSich disciplin napi. vyzkum 3D vidéni, navigace, um¢la inteligen-
ce, konstrukéni feseni robott atd. V dnes$ni dobé narazime na roboty na kazdém rohu. Vy-
uzivaji se v riznych podobach v domécnostech, v primyslu, v kosmonautice apod. Jednou
ze zékladnich vlastnosti robota by méla byt schopnost si poradit s neo¢ekavanymi situace-
mi a schopnost uceni se.

Cilem tohoto projektu bylo zkonstruovat autonomniho robota, jenz se dokaze vyhybat pie-
kazkédm a lze jej pfepnout do manudlniho modu, kde fizeni piebere operdtor. Diraz byl
kladen na bezdratovou komunikaci s po¢ita¢em. V nasledujicich kapitolach stru¢né rozebe-
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Obrazek 1: Zakladni funkéni bloky robota



2. ROZBOR

2.1. MECHANICKA CAST

Robot je postaven na hybridnim podvozku, kde gumové pasy jsou spojeny s hnaci sousta-
vou a vpfedu jsou umisténa stabiliza¢ni kola. Zakladem hnaci soustavy je hlavni motor,
jenz slouzi pro pojezd robota a ovladaci motor, ktery pohybuje spojkou. Pomoci ovladaci-
ho motoru, 1ze spojku nastavit do tii zdkladnich stavii a to:

e Spojka je nastavena uprostied: Robot se mize pohybovat dopiedu nebo dozadu —
s hlavnim pohonem je spojen jak levy tak pravy pas.

e Spojka je nastavena vlevo: Robot se miiZze otacet doleva — s hlavnim pohonem je
spojen pravy pas.

e Spojka je nastavena vpravo: Robot se miize otacet doprava — s hlavnim pohonem je
spojen levy pas.

V piedni ¢asti robota se nachazi naraznik, jenz zabrani poSkozeni robota v pfipad¢ selhdni
optickych senzorti.

Prevodovky, ale i vSechny ostatni soucasti robota byly sestrojeny ze surovych material a
nebylo vyuzito zadného vétsiho funkéniho bloku. Desky plosnych spoji byly vyrabény
pomoci technologie fotocesty.

2.2. ELEKTRONICKA CAST

Robot mé nekolik elektronickych moduld. Nejdilezitéjsi je fidici jednotka, jenz zpracova-
va signaly a fidi ostatni moduly. Srdcem fidici jednotky je mikrokontrolér atmel AT89S52.
Program pro mikrokontrolér je psan v assembleru.

Ridici jednotka umoZiuje pfipojeni aZ osmi moduli optickych senzorti. V aktualni verzi
jsou vyuzity dva moduly umistény v pfedni ¢asti robota, které jsou uréeny pro bezdotyko-
vou detekci prekazek. Tabulka 1 ukazuje dosah senzorii od nékterych vybranych materialt.

Komunikacni jednotka je nejméné dulezitym blokem, bez které mulize robot v autonomnim
rezimu, bez ovlivnéni funkcnosti, fungovat. Komunikacéni jednotka je urcena pro zabezpe-
¢eni komunikace mezi robotem a pocitacem, kde miiZze operator pievzit kontrolu nad robo-
tem, sledovat chybové¢ stavy. Zakladem je modul OEMSPA311i-04 od connectBlue. Tyto
moduly jsou primarn¢ navrzeny pro bezdratovy prenos RS232, RS422, RS485. Nahranim
firmwaru Ize modul nakonfigurovat jako I/O modul, repeater atd. Moznosti téchto modula
vyrobce neustéle rozsituje.

Robot je napajen pomoci LiPol akumulatoru Kokam 3000HD 11,1 V.

2.3. REZIMY ROBOTA

Po resetu systému se robot nachazi v autonomnim moédu. Po spusténi robota se piecte stav
optickych senzorll a senzor ndrazniku. Jestlize jsou detekovany ptekazky optickymi sen-
zory popf. senzory narazniku, pak robot zacne okamzité couvat a otoCi se o ndhodny thel
(pro generovani thlu je pouzito pseudondhodného generdtoru umisténého na fidici jednot-
ce). Poté znova zkontroluje, zda se v jeho okoli nenaléza piekéazka. Jestlize zadnou nedete-
kuje, pokracuje v jizd€, v opa¢ném piipadé zopakuje jiz popsanou sekvenci. Pro diagnosti-
ku robota Ize pouzit pocita¢ s programem Komunikator, jenZ bude popsan v nasledujicim
odstaveci.



Pro manualni mod je nutny pocita¢, bez které¢ho nelze jinym zplsobem ovladat robota.
Komunikace je zprostfedkovana ptes bezdratovou technologii bluetooth, kde se na strané
pocitace vytvoii virtualni sériovy port pro jeho snadné ovladani z programového prostiedi.
Program Komunikator slouzi pro diagnostiku a ovladani robota. Byl napsan
v programovacim jazyku Delphi. Po navazani spojeni muze operator pfepnout robota do
manudlniho rezimu a fidit tak jeho pohyby. Pokud robot narazi na piekazku a je detekova-
na senzory narazniku, pak robot zastavi a nedovoli operatorovi pokracovat v jizdé¢ smérem
k prekézce. Dale zde muze sledovat ¢innosti jednotlivych motort, stavy vSech senzorii a
chybova hlaseni.

2.4. ZAKLADNI PARAMETRY

V tabulce jsou shrnuty zékladni parametry robota.

Parametr Hodnota Poznamka

Napajeci napéti 12V -

Maximalni odebirany proud 2A Pfi zapnutych motorech

Délka x Sitka x vyska 215x 180 x 130 -

Hmotnost 1450 g Bez akumulatoru
60 m Na ptimou viditelnost

Dosah bluetooth 10 m V byt¢ pies jednu zed’
20 cm Zrcadlo

Dosah optickych senzort 11 cm Kartonova krabice, zed’
8 cm Bavinéna latka

Tabulka 1: Zékladni parametry robota

3. ZAVER
Autonomni robot RX1 byl sestrojen jako projekt dlouhodobé maturitni prace ve Skolnim
roce 2007/2008. Robot je uréen pro bytové prostory, kde vétSinou neni potieba vysoka
manévrovatelnost. Béhem celého cyklu sestavovani a ozivovani robota jsem fesil vétSinu
problémti bez cizi pomoci. Veskera zapojeni, konstrukéni dily jsem sestavoval sam, za
pomoci odborné literatury a datasheetu, diky ¢emuz jsem ziskal mnoho cennych zkuSenosti
z oblasti elektroniky, programovani, konstrukce a celkového feSeni robota. Podrobné in-
formace o robotovi lze nalézt v pramenu [1]. Video s robotem Ize shlédnout v pramenu [4].
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