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Abstract: This work describes developing the system for presence and remote control of a mobile
robot (wheelchair). It is concerned with choice of a proper protocol for communication via wireless
network, transmission of the video from onboard webcam and data from joystick. Next objective of
the work is recognizing surrounding obstacles using SRF08 ultrasonic range finders. A PC applica-
tion for remote control and also its compact version for Windows Mobile smartphones have been
developed.
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. UVOD

V posledni dob¢ lze v ulicich naSich obci a mést pozorovat nartist vyskytu invalidnich vozika
s elektrickym pohonem. Svym uzivatelim umoznuji pfekonani vétsi vzdalenosti s menSim fyzic-
kym tusilim. Problém v§ak nastava pii nakladani takového voziku do auta, nebot’, na rozdil od tra-
diéni varianty bez pohonu elektromotorem, vétSinou nemohou byt slozeny. Cilem této prace je tedy
usnadnit handicapovanym spoluobcantim jiz tak obtiznou proceduru nastupu do vozidla.
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Obrazek 1:  Schéma nakladani voziku do tlozného prostoru vozidla

Nakladani voziku probiha dle schématu na obrazku 1. Uzivatel pfijede za pomoci joysticku umiste-
ného na voziku k autu, pfesedne za volant a pomoci dalkového ovladani zajede s vozikem do zava-
zadlového prostoru nebo na nakladaci plosinu. Vozik je tedy nutno vybavit fidicim pocitatem se
softwarem, ktery umozni piimé fizeni pomoci joysticku i bezdratovou komunikaci s nadfazenym
ovladacim zatizenim (jiné PC ¢i mobilni telefon s opera¢nim systémem Windows Mobile).

. POUZITY VOZIK A SCHEMA JEHO SYSTEMU

Jedna se o vozik Space 1, produkt italské firmy Vassilli. Napdjeni pohonu a vSech systému zajistuji
dva olovéné akumulatory o napéti 12 V. Mym predchiidcem [1] byla nahrazena ptivodni elektroni-
ka voziku tak, aby bylo mozno fidit motory pomoci PC s joystickem a sériové linky. Rovnéz jim
byl implementovan modul odometrie. Obrazek 2 ukazuje blokové schéma systémi voziku a fidi-
cich zafizeni.
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Obrazek 2:  Blokové schéma systému voziku a fidicich zafizeni [1]

3. SENZORY SRF08

SRFO08 jsou ultrazvukové senzory vzdalenosti spole¢nosti Snail Instruments [2]. Vyznacuji se pou-
Zitim dvou ultrazvukovych ménic¢t, méticim rozsahem az 6 m a vyzatovacim uhlem 55°. Byly vy-
brany diky jejich dobré dostupnosti a jednoduchému piipojeni pies sbérnici I°C. Vozik je ve svych
rozich osazen ¢tyfmi témito senzory, kde slouzi k detekci prekazek v trajektorii jizdy a pfipadnému
snizeni rychlosti ¢i zastaveni.

Meéfeni vzdalenosti ultrazvukovymi senzory piinasi nékteré problémy, napiiklad detekci faleSnych
odrazi nebo zachyceni pulsti vyslanych béhem piedchoziho méteni. SRF08 disponuje moznosti na-
stavit snimanou vzdalenost (resp. dobu méfeni) a maximalni vykon zdroje ultrazvuku. Pro potlace-
ni vySe zminénych negativnich jevl byl experimentalné zjistén jako nejvyhodnéjsi rozsah méteni
zhruba 250 cm a maximalni zesileni budice 107.

4. PROGRAM ,,SERVER*

Tento program slouzi jako hlavni komunikacni rozhrani mezi fidici elektronikou voziku, ultrazvu-
kovymi senzory, uZivatelem a pfipadné programem ,klient (viz. Obrazek 2), se kterym komuniku-
je prostiednictvim Wi-Fi. Program aktualné bézi na notebooku Asus EEE pfipevnéném k voziku,
coz se jevi jako idealni kompromis mezi cenou, vypocetnim vykonem, komfortem a velikosti.

Uzivatel ma moznost zvolit si dva zplisoby fizeni: Pfipojenym joystickem, nebo dalkové pfes sit
Wi-Fi.

Je zde moznost zapnout systém detekce prekazek pomoci ultrazvukovych senzori. V takovém pti-
padé program vyhodnocuje vzdalenost k zachycenym piekdzkdm a zabrani uzivateli (sniZzenim
rychlosti az zastavenim) v kolizi.

Dalsi dulezitou vlastnosti zlepsujici komfort pfi dalkovém ovladani je moznost zapnout snimani
obrazu webkamerou umisténou na voziku, ktery lze pak bezdratové prenasSet. Uzivatel tak mize
s vozikem na dalku jet bez pfimého vizualniho kontaktu, coz spolu s vySe zminénou moznosti de-
tekce piekazek ptispiva ke zvySeni jeho komfortu.

Program disponuje mnoha dal$imi moznostmi, na jejichz popis zde neni misto, jedna se naptiklad o
nastaveni a sbér dat z komunikace a jiné.

Vyvoj probihal v jazyce C# s vyuzitim frameworku .NET 3.5.

5. PROGRAM ,,KLIENT*

Klient byl napsan jak pro klasické PC s operacnim systémem Windows, tak pro mobilni telefon
vybaveny systémem Windows Mobile 6.5. Vyvoj probihal opét v jazyce C#.
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Obrazek 3: Ukazka podoby programu ,.klient* pro Windows Mobile 6.5
K dalkovému ovladani slouzi bud’ ptipojeny joystick, nebo (u verze pro WM) virtualni touchpad,
klavesnice ¢i akcelerometr.

Jsou zobrazeny udaje vzdalenosti z ultrazvukovych senzorti voziku, obraz z webkamery a nékteré
dalsi veliCiny.

6. BEZPECNOST PROVOZU

Vzhledem Kk rozmériim voziku a vykoniim jeho motori je nutno myslet na bezpeénost jeho provo-
zu. Kromé jiz zminénych ultrazvukovych senzort je komunikace ptes Wi-Fi i sériovou linku za-
bezpecena systémem COP (,,watchdog timer*).

7. ZAVER
Byl vytvoten systém umoziujici dalkové i prezenéni fizeni invalidniho voziku, usnadiujici handi-
capovanym spoluob¢aniim nastup do vozidla a nalozeni voziku do jeho zavazadlového prostoru.
Byly napsany dva programy: ,,Server,* slouzici k fizeni systéml voziku a prezen¢nimu fizeni uzi-
vatelem a ,.klient,” urceny k dalkovému fizeni. Tento byl vytvoien i ve verzi pro mobilni telefon,
coz je praktict&jsi (a kompaktnéjsi) varianta, nebot’ uzivatel tak nemusi vlastnit dva notebooky.
Kvili detekci prekazek byl vozik vybaven ultrazvukovymi senzory.

V préci pokracuji i nadale, mym momentéalnim cilem je co nejvice zautomatizovat fazi zajizdéni do
zavazadlového prostoru. K tomu by mél nejprve slouzit algoritmus sledovani okraje vozidla pomo-
ci ultrazvukovych senzort, ktery bych rad posléze doplnil optickymi metodami (sledovani reflex-
nich znacek, vyznacnych bodi...). Divodem jsou nizké finan¢ni naklady takového feSeni, nebot’
kamera i ultrazvukové senzory jsou jiz na voziku nainstalovany.
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