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ABSTRACT

This thesis focuses on development/design of alsmiabt motherboard and Bluetooth

technology utilization for wireless remote contoblthe robot. The aim of the thesis is to
demonstrate possibilities of mobile robots usageattays. Robots are mostly used to per-
form mechanical work or in crisis scenarios sucb@sb destruction.

1. UVOD

Cilem projektu bylo o&tit funkci modulu Bluetooth pro bezdratovygmos linky RS232C,
kterym je robot ovladan pomoci PC. Vytitchardware pro €ely ovladani tohoto robotu.
Navrhnout software pro PC, kterym se bude cely troiolit a software pro mikroprocesor,
ktery umozni robotu autonomni chovani.

2. ROZBOR

Pokud chcemeidit robot potebujeme k tomu vhodny mikroprocesor. Musi podpadrova
rozhrani RS232C, abychom mohtfieg Bluetooth komunikovat s PC. Vyroben v pouzdru
S co nejvice vyvody(moznostipojit hodre ¢idel), ugite¢ by mel byt vybaven i jinymi
sksrnicemi FC, SSP pro moZznosti dal$iho raeii HW. Dale musime vybrat vhoddidla

a to s ohledem na prasdi, ve kterém bude robot pracovat. S tim souwgbér pohonu a
podvozku robotu. Podle nanblpohonného subsystému je zapbt zvolit i spravny zdroj
elektrické energie.

2.1. REALIZACE

Robot je postaven na pasovém podvozku, ktery j@mohdwma stejnosrnymi mofir-

ky s prevodovkami. Napajeni zaijigje 6V olowny akumulator. Komunikace s PC je zajis-
téna pomoci Bluetooth modulu OEMSPA310. Pro detekek@zek je vyuzito odrazovych
infracervenycheidel. Cely robotidi mikropaitac PIC16F877.

2.2. PoPIsS OVLADANI IR CIDEL [1]

Cidla na robotu Ize roztit na predni a zadnéast, jejich zapojeni je zcela identické a lisi
se pouze umishim na desce robotu. Celkbje pouzito 14 IR LED a 6 IRidel. Fredni a
zadni IR¢idlo obsluhuje poiech IR LED a zbylé hmi ¢idla po dvou IR LED. Pomoci re-
lé je mozno pepinat mezi Sim nebo mensim vysilacim vykonem IR LED, takiegs



schopni rozliSit mezifgkazkou blizko/daleko. Citlivost je dana velikastipoiti mezi kte-
rymi se gepina. Vylr vysilaci IR LED zajisuje dekodér 74HC137, ktery kombinaci na
vstupech A az C vybira jednu ze 7 IR LED. Na vsiipje teba givest modulovany sig-
nal o kmit@&tu 36kHz, ktery pak detekuje jedno z&eIR c¢idel. Pokud je detekovanae
kazka na vystupu &dla je log. 0.

2.3. AUTONOMNI REZIM [2]
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Obr. 1 Diagram autonomniho rezimu

V autonomnim rezimu je robot schopen sam hledatdelsidis€m, kdyZz vyhodnocuje
signdly z¢idel a pomoci algoritmu zkoudizné varianty pohybu. Algoritmus je realizovan
mikropcitatem PIC16F887 v jazyku assembler.

Ridici program pro PC je vytven ve Visual C# 2005. Umbigje volbu mezi manualnim
ovladanim a autonomnirtizenim. Ve vSech reZzimech je mozné sledovat cotrotal.

V manualnim rezimu krothbéZnéhotizeni robotu do vSech @nf, zjiS&ni nagti AKU,
robot umi povely zaparkuj podélmebo picné. V levécasti programu se vykresluje mapa
trajektorie robotu, ale zatim je celkem resgna, jelikoz robot nema zadny dekodér polohy.

2.4. KOMUNIKACE

Komunikaci stidicim pa@itacem zaji$uje Bluetooth modul OEMSPA310. Rychlosepo-
su je 9600 Baud, délka slova 8 bit bez parity @&festop bit. Topologie tohoto spojeni je
Master- Slave. Masterdici paita¢ vysila pouze jeden bajt coz je konkrétni poveizR
nych povel tedy mize byt az 256. Slave — robot vysila jedeniabdijty a to podle druhy
dat. Prvni bajt uuje druh dat a dalSi obsahujfigpuSné hodnoty.



2.5. CELKOVY POPIS[2]

Obr. 2 Pohled na robot Obr. 3 Ridici program

Robot se umi samost&tpohybovat v bludisti a vyhybat séghkadzkam. Dale je schopen
samostaté zaparkovat ficné nebo podélé na zaklad pokynu z PC. StavajicieSeni
umoziuje dalsi vyvoj SW prdidici PIC i PC. Bezdratové&ipojeni robotu umaiuje reali-
zaci vykonnych algoritinna PC.

3. ZAVER
V sowasné dob je software v pc navrhnut tak, aby bylo pohodingrehledné ovladani
vSech pikazi. Mame k dispozici kompletni vypis bajryslanych robotem. Levé&st pro-
gramu je pipravena k vykreslovani trajektorie robotu. SoftevarPIC umi reagovat na da-
né povely. NejzajimaySi je autonomni rezim ifgné a podélné parkovani. V autonomnim
rezimu je robot schopen sam hledat cestu blmiskdyZz vyhodnocuje signaly &del a
pomoci algoritmu zkouSiiené varianty pohybu. Celkové schéma a ostatni telofinn-
formace o robotu Ize nalézt v pramenu [2].
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