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Abstract: The aim of the project is the construction of a remote-controlled, tracked robot using the
Arduino development platform. The robot should be controlled from a PC should be able to
communicate with the user. Robot should send data from the sensors by request. The content of the
robot should be a wireless camera for the transmission of video.
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. UVOD DO PROBLEMATIKY

Cilem projektu byl navrh a tvorba dalkové ovladaného pasového robota. Podminkou bylo pouziti
vyvojarské platformy Arduino. Typ ¢i zpiisob dalkového prenosu jsem volil sam. Jeho ucelem mé-
lo byt nejen ovladani robota, ale i pfenos dat ze senzord, které bude v budoucnu robot nést. T¢lo
robota mé¢lo byt navrzeno tak, aby byl robot schopen nést kromé senzort i bezdratovou kameru.

. RESENi ULOHY
Robot by mél byt postaven z lehkych a odolnych materiali. Rozhodl jsem se proto vybrat modelar-

skou balzu tloustky 5 mm. Material je lehky, relativné houzevnaty, ale jeho nejvétsi vyhodou je
snadné opracovani a cena.

Stavba se jiz od zacatku odvijela dle navrht ve 3D (Obr. 1).

Obrazek 1

Zde jsem uvazoval nad pouZitim bezdratové kamery pro obsluhu robota, zapusténou v téle robota.
V pozdéjsi fazi realizace se zdalo toto provedeni dosti obtizné. Zejména kvuli celkovym rozmértim
robota. Od zacatku jsem védél, ze robot bude maly, nicméné musel jsem se ptizpusobit zakoupe-
nému podvozku. Pasy jsem nebyl schopen vyrobit, proto jsem se rozhodl pouzit Track & Wheel set
od spolecnosti Tamiya. Od stejné znacky jsem zakoupil i 4 stupniovou tankovou pievodovku. Pre-
vodovka se prodava i se dvéma 5 V motory.



3. POUZITI ELEKTRONIKY, RESENI DALKOVEHO PRENOSU DAT

Pouziti vyvojarské platformy Arduino by bylo naprosto zbyte¢né, kdybychom chtéli ovladat jen
pohyb robota. Toto provedeni se jevi jako nejlepsi pravé tehdy pokud chceme s robotem méfit na-
ptiklad vzdélenost, teplotu, vysku ¢i cokoli jiného. Vyhoda Arduina spoc¢iva v univerzalnosti a jed-
noduchosti jeho pouziti. Typi senzori kompatibilnich s Arduinem je totiz nepieberné mnozstvi.
Otazkou je pak ptrenos dat. Existuje mnoho zptsobu jak se vypotadat s touto problematikou. Uva-
zoval jsem zprvu nad pouzitim “Wifi dungle“ pro Arduino. Ten ale sam stoji pfiblizné 40 $. Pouzil
jsem Cinsky sériovy vysilaé APC220. Vyhodou je zptisob komunikace. V sadé jsou 2 kusy a 1
USB converter. Staci pak pfipojit jeden z paru do PC a druhy na piny RX, TX u Arduina. U vysila-
¢e je pak moznost nastaveni frekvence a rychlosti ptenosu dat (9600bps). Cely pfenos se pak cho-
va, jako kdyby bylo Arduino pfipojeno pies USB. Neni potieba n€jakym zplisobem upravovat pro-
gram pro komunikaci ¢i instalovat néjaké knihovny. Na obrazku 5 mizete vidét software pro na-
staveni vysilace (jeho frekvenci, rychlost pfenosu RX, TX)

3.1. PROGRAM ARDUINA
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int wal = Serial.read(]; vesdnod

if(wal'!=-1)
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it wal »=48 && wal <=37)

i
otackyl = map(wal,45,57,0,255);
rychlost = map (otackyl,0,255,0,100) ;
Serial.print("rychloat motoru: ") ;
Serial.printi{rychlost); Odeslat
Serial.printlni's'):
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Serial.println(”jedu dozadu!™);
analogiirite (motoral, otackyl):

minek ,,if. Hned prvni ndm rozezna, zda néco uzivatel analogiirite (wotoraz, 0
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chazi (no data is available). Dale nasleduje podminka ur- it e [ Ledka, HIGH] :
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Serial.println("stojim!™);
analogiirite (motoral, 0);

V druhé c¢asti programu je popsano ur¢ovani sméru jizdy analogiizite motora2, ) ;

a volani metody ,,mereni“. Jednoduchou podminkou ur- analoglirite (notarbl, 0;

v e v e v ’ v oy it . analogiirite (motorbz, 0);
Cuji smér jizdy. Opetvlr)omomwl}rcovam ZI}alfu prlgateho od Sieiralirice (ledka, LOV):
uzivatele. Pokud naptiklad pfijme robot ‘S¢ odesle potvr- ;

zeni o jizdé vzad a zméni napéti na motorech dle pro- }

meénné ‘otacky’ jenz jsem popisoval v minulé casti kodu.
Znak M urcuje volani metody mereni() ta slouzi
k obsluze Ultrazvukového snimace. Konec programu na-



stavuje hodnoty napéti na OV na obou motorech pokud robot piijme jakoukoliv neznamou hodnotu.
Opét potvrdi prijeti heslem ,,stojim!*

3.2. PoPIS CASTI

Arduino Mega 2560

Arduino jsem programoval ve vyvojatském prostiedi od Google. Pozd¢ji jsem piesel na programo-
vani v Microsoft Visual Studiu, pfesnéji do Visual Micro, coZ je AddOn do MVS, ktery umoznuje
programovani Arduina v jazyce Wiring. (Wiring je obdoba C++)

Bezdratova kamera

Pouzil jsem zakoupeny set bezdratové kamery s piijimacem. Kamera je analogovd a vysild na
2,4 GHz. Nap4jena je pak 9 V baterii. Vystup z ptijimace je pak pomoci USB video coderu ptene-
sen do PC a uzivatel tak mlze sledovat obraz na monitoru.

Ultrazvukovy snimacé
Funkeci snimace je prozatim urcovani vzdalenosti pfedmétu, na ktery se uzivatel diva. V budoucnu
bude slouzit k autonomni orientaci robota v prostoru a mapovani trasy, kterou robot projel.

Pro lepsi propojeni mezi Arduinem, motory a senzory jsem si navrhl plosny spoj. Je osazen H-
mistkem, napétovym stabilizatorem a konektory.

- = +
" .
(o ) +
. *
b,
-0
o i .
[+ ] 4 *
0 + :t
©
°

4. ZAVER
Robot byl sestaven a otestovan. Nyni jsem ve fazi dokonCovani, zbyva dod¢lat horni kryt pro osa-
zeni kamery a ultrazvukového senzoru. Uzivatelské rozhrani jsem naprogramoval v jazyce C#. Pra-
ci jsem vypracovaval jako svou dlouhodobou maturitni zkousku z elektroniky. Praci jsem také pu-
blikoval jako Stiedoskolskou odbornou ¢innost a postoupil ze $kolniho kola do kola krajského.
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