Systém rizeni robota pro sledovani ¢ary

Rudolf Hlavacek
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Cil prace

Sestrojit plné autonomniho robota, ktery je schopen co nejrychleji sledovat ¢ernou
¢aru na bilém podkladu, a to i za zhorSenych svételnych podminek.

Koncepce vychéazi z osvédéené konfigurace robotl s podobnym zamérenim - dvé
samostatné hnand kola a jedno opérné kolo vepiedu. U pfedniho kola je umisténa
sada Sesti IR senzori QRB1114 pro snadnou detekci ¢ary. Piedni kolo je se zbytkem
robota spojeno pomoci serva, které zajistuje zataceni.

Robot je pohanén dvéma stejnosmérnymi motory napajenymi ze sady baterii. Je
Fizen mikrokontrolérem ATMegal6, ktery je naprogramovan v jazyce C. Jeho kvality
budou provéreny na soutézich Robotchallenge ve Vidni a Istrobot v Bratislavé.

Presto, Ze robot s podobnym zadanim jiz bylo postaveno mnoho, vétsina z nich
se proklamovanym cilim pfili§ nepfiblizuje (napf. na Robochallenge 2009 méné nez
¢tvrtina robott projela soutézni trat pfi vSech pokusech). Cilem je samostatné na-
vrhnout, vyrobit a naprogramovat spolehlivy stroj, ktery nebude trpét nedostatky
svych predchidci. Tomu by mél napomoci zejména zcela puvodni software robota.

Konstrukce

Robot je pohanén stejnosmérnymi motorky a zataci pomoci pfednich kol, které jsou
ovladany servem. K htideli, na kterém jsou pfedni zataceci kola, je pfipevnéno rameno
nesouci senzorovou fadu, kterou bude robot vyhledavat caru.

Puvodni konstrukce

Ptvodni odometrie robota byla zamyslena nasledovné: dva motory, kazdy ovladany
zvlast, tak jak byvé fizen tank. Senzory mély byt umistény napevno na robotovi. Dale
jsem uvazoval, jak s robotem vyhledat ¢aru v piipadé, ze vyjede z drahy. Napadlo
mé pouzit senzorovou fadu na rameni, které bude pfipevnéno na servu. V ptipadé, ze
robot bude na ¢afe, rameno bude ve stfedni poloze. V pripadé, ze vyjede z drahy, bude
senzorovou fadou vyhledavat ¢aru. Vyhoda ramena je, Ze se robot nemusi pohybovat,

aby ¢aru nasel.

Nova konstrukce

Moje konstrukce obsahuje tu ptivodni s tim rozdilem, Ze senzorovou fadou hled4 ¢aru,
i kdyZ nevyjede z drahy. Na senzorové radé jsou kola, kterymi bude robot zatacet.



Rizeni robota

Robot je ovladan mikrokontrolérem Atmegal6 rodiny Atmel. Atmegal6 jsem si zvolil
kvili dostupnosti informaci, protoze o tomto mikrokontroléru byla napsana kniha
v Ceském jazyce, a proto pro mne byla z pocatku nejlepsi volba. Mikrokontrolér je
nastaven vnéjsim krystalem na frekvenci 16 MHz.

Co jsou to periferie

Mikrokontroléry od firmy Atmel obsahuji velké mnozZstvi periferii, které lze v mobil-
nich robotech vyuzit. Periferie je néjaké rozsifeni funkce jednotlivych nozi¢ek pro-
cesoru. Zakladné umi kazda nozicka urcit, zda na ni je napéti odpovidajici logické
jedniéce (5V) nebo logické nule (0V), déle se umi nastavit na logickou jedni¢ku nebo
pouziti mikrokontrolérii témeér na jakékoliv pouziti od blikdni LED-kou, pres rtizné
casovace, digitalni hodiny, teploméry az k mensi autonomnim robottim.

Pouzité periferie

Mij robot pouziva tyto: vstupné/vystupni piny, ¢asovace, A/D pievodnik.

Programovani

Atmegu programuji v jazyce C v prostiedi AVR Studio 4. Na pieklad si AvrStu-
dio vola program WinAVR. Program nahraji do mikrokontroléru pfes programitor
PRESTO, ktery je obsluhovdm programem UP. Program napisu v AVR Studiu,
zkompiluji a vysledek je néjaky soubor s koncovkou .hex a ten pomoci UPu nahraji
do mikrokontroléru.

Priklad programu

Zakladni kostra programu vypada takto:

#include <avr/io.h>

int main()
{
}

Télo programu je ve funkci main v sloZzenych zavorkach. #include <avr/io.h>
je direktiva preprocesoru, kteréd vlozi do zdrojového kédu knihovnu <avr/io.h> pro
zékladni praci se vstupy a vystupy.

Na nasledujici strané je schéma planovaného zapojeni robota.
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