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1. Seznam pouzitych znacek a symbolu

cm
I/0

MHz

kb/s

kB

kW

mA

mNm

nF
ss.mm.mmmm
$S.MM.VV.VWV
Vv

mF

Ampér, zakladni jednotka elektrického proud

Byte - 8 bitd, jednotka mnozstvi dat

centimetr, setina metru, jednotka vzdalenosti

Input/output, vstupné vystupni porty

Milion hertzil, Hertz - zdkladni jednotka frekvence

kilo bity za sekundu, pfenosova rychlost

1024 byt

Kilo ohm, 1000W

Mili ampér, tisicina ampéru

Mili newton metr (tisicina newton metru), jednotka to¢ivého momentu
Nano farad, 10 faradu, jednotka elektrické kapacity
Format zobrazeni soufadnic, XX°XX.XXXX"

Format zobrazeni soufadnic, Xxx°xx 'xx.Xxx"

Volt, zékladni jednotka elektrického napéti

Mikro farad, miliontina faradu, jednotka elektrické kapacity
Ohm, zakladni jednotka elektrického odporu

Stupné, jednotka azimutu



2. Uvod

Jednim z rychle se rozvijejicich obori je robotika a snaha o jeji vyuziti v praxi. Tento projekt
pravé do tohoto oboru zapadda a zabyva se navrhnutim systému autonomniho pohybu
pro robota, jenz by mohl byt do budoucna vyuzivan i v praxi. Uplatnil by se zejména pfi praci
v oblastech ¢loveéku nebezpeénych ¢i tézko pristupnych, naptiklad pii zachrannych pracich,
vojenskych operacich, atd. Jednou by mohl byt tento princip vyuzit i k fizeni vozidel
napiiklad ve velkych tovarnach ¢i letistich (podobné jako v Rotterdamském pfistavu, kde jsou

ovSem vozidla fizena pocitacem).

2.1. Motory

Pro pohon slouzi dva na sobé nezavislé motory napajené 5 V. Ty jsou usazeny Vv malé
ctyfrychlostni pirevodovce. Pievod se nastavuje pii sestavovani pirevodovky, a tudiz ho neni

mozné ménit za chodu. Na pfevodovce je zvolen pomér 38,2:1, coz znamena 345 otacek

za minutu a kroutici moment 27 mNm. Htidel z pfevodovky vede na hnaci kola, jez otaceji

Obr 3. Pfevodovka TM70168 Obr 4. Podvozek s prevodovkou

2.2. Radié motorti — polomost L293D

Obvod L293D je navrzen tak, aby mohl pfi napéti 4,5-36V poskytovat motorim az 1,2 A
(600 mA na jeden kanal). Radi¢ musi byt napajen dvéma napétimi — jedno slouzi jako
napajeni pro logiku (4,5-5,5V) a druhé jako napajeni pro motory (4,5-36 V). Pro ovladani
motorti slouzi 6 vstupi — Ctyfmi z nich se ovladd smér otaCeni motort, zbylé dva slouzi

k regulaci vykonu pomoci PWM.

Obr 5. Integrovany obvod L293D



2.3. Optické senzory vzdalenosti GP2Y0A21YKOF

Tento infraCerveny snimac¢ vzdalenosti je schopny piesné méfit vzdalenost v rozmezi mezi
10-80 cm. Na vystupu snimace se objevuje analogové napéti (0,4-3,2 V) zavislé na
vzdalenosti objektti pfed nim. Diky fidici jednotce je schopen téméi odbourat okolni rusivé
vlivy jako je napiiklad mala reflexivnost objektii nebo jejich rozdilna teplota. Odbouravani
rusivych vlivi ovSem zabird cCas a tudiz vystupni signal neni spojity — jedno méteni trva

priblizn¢ 40 ms. Na obrazku 7 je zobrazena zavislost vystupniho signalu na vzdélenosti.

Vystupni napéti [V]
]

Obr 6. Infracerveny snimac i /I

vzdalenosti GP2Y0A21YKOF

]

L , . 0
Obr 7. Zavislost vystupniho 0 0 20 3 40 50 60 70 80

napéti senzoru na vzdalenosti Vzdilenost objektu [cm]

2.4. Maticova klavesnice

Slouzi k orientaci v hlavnim menu a zadavani pozice. Princip maticové klavesnice spociva
VvV tom, Ze tlacitka jsou v matici, kde soufadnice tlacitka urcuje Cislo fadku a sloupce. Ur€eni
soufadnic stisknutého tlaitka se provadi tak, Ze vhodnym nastavenim logickych nul a
jednicek se vybere jeden fadek, na kterém se testuje stisk tlacitka. Pokud je stisknuto tlacitko
praveé na tomto fadku, zjisti se, ve kterém sloupci, ulozi se jeho kéd do proménné. Pokud ne,

pokracuje se s testovanim na dal$i fadek. Tento postup funguje i obracené, tedy vybirani

sloupci a testovani radka.




2.5. LCD displej

K zobrazeni vSech potiebnych informaci je pouzit LCD displej ATM1602B, ktery ma
znakovou matici velkou 16x2 znaky, modré podsviceni a fadi¢ HD44780. Prave ten je velmi
dualezity, jelikoz velmi usnadnuje praci s LCD — pro vypis nami pozadovaného fetézce staci
pouze jedna az dvé€ instrukce (v jazyce C). Pokud by zde fadi¢ nebyl obsazen, obsluha by se
stala zna¢n¢ slozit&jsi.

K LCD displeji jsou pfipojeny dva trimry (500 Q a 2,5 kQQ), kterymi lze nastavit jas a kontrast
displeje. Krom¢ 5-ti pinti zajist'ujicich napajeni je na displeji dalsich 11 pind urcenych pro
komunikaci s mikroprocesory. Pin RS slouzici k resetovani displeje je pfipojen Kk
mikroprocesoru na vyvod PAO, k vyvodu PAL1 je pfipojen k pinu R/W, jenZ piepind mezi
zapisovanim a ¢tenim z displeje, a k vyvodu PA2 je pfipojen pin EN, ktery povoluje zapis.
Zbylych 8 pint je datovych, ovSem piny DBO0-3 jsou spojeny se zemi, tudiz pro pienos

informaci pouzivame pouze piny DB4-7 ptipojené k vyvodim mikropocitace PA3-6.

RS

RAW / \

: J\/_}_/_\/_\_/_\J_\_m
77

ESSFQELn Functioning ‘
Not
DB7 /X R7 X IR3 X/ Busy \AC3¥// /}‘bugy /ac3¥ X D7 X D3 ¥/
Instruction Busy flag Busy flag nstruction
write check ‘ check ‘ write

Na obrazku je vidét, jak funguje komunikace mikroprocesoru s displejem pomoci Ctyt vodict.
V tomto pfipadé nejdiive mikroprocesor displeji zasle informaci, Ze pracuje ve Ctyibitovém

rezimu, a poté nadvakrat posle displeji data.

2.6. GPS modul

vvvvvv

Tento GPS modul je schopny zachytit signal GPS 1 Galileo. Za idealnich podminek dokaze
urcit polohu s ptfesnosti na 3 metry. Slouzi zde nejen Kk uréeni soucastné polohy vozitka, ale i

K ur€eni azimutu, ve kterém je vozitko natoceno. K desce je pfipojen pomoci 6-ti pinového



konektoru MiniDIN (PS/2), kde 2 piny =zajistuji napajeni, dva jsou uréeny Kk sériové

komunikaci na napét'ové urovni RS232 a posledni dva nejsou zapojeny.

AV ILOCKS

2.6.1. Protokol NMEA 0183

Protokol NMEA 0183 byl vyvinut a stale je vyvijen americkou Namoini asociaci pro namoini
elektroniku. Kombinuje elektrickou a datovou specifikaci pro komunikaci mezi moiskymi
elektronickymi zafizenimi jako jsou napfiklad sonary, echolokatory, autopiloti nebo GPS
piijimace.

Protokol vyuzivé standardni ASCII tabulku (ovSem pouze tisknutelné znaky). Informace jsou
zasilany ve vétach pomoci sériové linky jednim vysilacem nékolika pfijimac¢im. Existuje
nékolik druht vét, kde kazda z nich ma pevné dany format a informace v ni obsazené. Modul
NL-404P vyuziva vét GGA, GLL, GSA, GSV, RMC, VTG a ZDA, pticemz robot vyuziva
pouze vétu RMC (Recommended minimum specific GNSS data).

Priklad: $GPRMC,081728.000,A,2500.0032,N,12159.9914,E, 0.00,42.00,010206,,A*76

Jméno Priklad Jednotka  Popis

ID zpravy $GPRMC RMC — udava typ véty

UTC ¢as 081728.000 Cas udavany ve formatu hhmmss.sss
Status A A=spravna data, V=Spatna data

Sitka 2500.0032 Zem. Sitka ve forméatu ssmm.mmmm
Indikace S/J N N=North (sever), S=South (jih)

Délka 12159.9914 Zem. délka ve formatu sssmm.mmmm
Indikace V/Z E E=East (vychod), W=West (zapad)



Rychlost 0.00

Azimut 42.00
Datum 010206
Magnetické zmény  Neni
Orientace zmén Neni
Mod A
Kontrolni soucet 76

Uzly
Stupné

stupné

Datum ve formatu ddmmrr

N=zadny, A=autonomni, D=DGPS, E=DR

2.7. Prevodnik urovni RS232/TTL MAX232

Integrovany obvod MAX232 slozi k ptevodu napétovych urovni RS232 (£15V) na TTL

urovné (5V) a opacné. Jeho nejvétsi cenou je to, ze nepotiebuje napajeni
+15V, ale sta¢i pouze napajeni SV. Napéti £15V zajist'uje napét'ova pumpa

tvofena tantalovymi kondenzatory 1 uF. Obvod obsahuje dva vysilace a

dva pfijimace a je schopny pracovat az do 120 kb/s.

3. Popis funkce programu

Program se d¢li na tfi hlavni bloky — inicializa¢ni, konfiguracni a mobilni. Tyto tfi ¢asti

nasleduji pevné€ za sebou a nelze se z libovolné ¢asti vratit k predchozi.

3.1. Inicializacni cast

Tato €ast se spusti okamzit€ po zapnuti a uzivatel do ni nemize zasahovat (coZ by ani nebylo

mozné, trva fadoveé nékolik milisekund). V tomto bloku se nastavuje vSe potiebné pro chod

systému, v tomto piipadé:

e Nastaveni I/O portt

e Zapnuti casovace 0, jehoZ pomoci obsluhujeme klavesnici; ostatni Citae Casovace

jsou prozatim vypnuté

e Povoleni sériové linky a jeji nastaveni na asynchronni reZim, pfenosovou rychlost

38 400 b/s, 8 datovych bitt, 1 stop bit a zadnou paritu.



e Nastaveni LCD displeje

Po nastaveni vSech potfebnych periferii se vycka na zapnuti GPS modulu (potiebuje

priblizng 2 s) a poté se nacte jedna véta RMC a ulozi do paméti.

3.2. Konfiguracni ¢ast

Tato ¢ast je jedind, ve které mize uzivatel provadét jakoukoli interakci s robotem. Hlavnim
ukolem této Casti je, aby uZzivatel zadal soutfadnice cile, na ktery ma robot dojet. Jedna se o
menu, ve kterém mulze uzivatel zjistit soucastnou pozici, nastavovat, menit ¢i mazat cilové
soufadnice nebo prohlizet hodiny. V menu se program orientuje pomoci ukazatele, ktery
ukazuje na pozici v menu. Ukazatel ménime pomoci Sipek ¢i pomoci Cisel. Tlaitko OK

slouzi pro potvrzovani, tla¢itko C slouZzi jako zpét.

3.2.1. Soucastna pozice

Pokud zvolime tuto moznost, zobrazi se soucastna pozice. Kvuli prehlednosti se zobrazuje
zvlast zemépisna Sitka a zemépisna délka. Aby se zobrazila, musi se povolit preruSeni od
sériové linky, diky kterému za¢ne mikroprocesor nacitat data ptichazejici z GPS modulu. Ze
vSech ptichazejicich vét se ulozi do paméti pouze véta RMC, ze které dostaneme potiebné
informace o soucastné pozici. Vzhledem ktomu, ze format soufadnic zasilanych GPS
modulem je ss.mm.mmmm (pouze stupné a minuty v desetinném tvaru), musime je prevést na
format ss.mm.vv.vvv, jenZe vSichni znaji. GPS poloha se neaktualizuje pribézné, pouze pii
piepindni mezi zobrazenim zemépisné Sitky a délky, kdy se opakuje stejnd rutina jako

popsana vyse.

3.2.2. Zadavani pozice

V tomto piipadé mame dvé moznosti. MliZeme bud’to zadat novy cil nebo zménit cile jiz
zadané. Celkem miiZeme zadat az pét riiznych cill, které jsou fazeny za sebou. V prvnim
piipadé¢ zadame novy cil, ktery se pifidd na dal$i volné misto. Zadavani probiha tak,
ze po stisku klavesy se dané Cislo zobrazi na displeji a zéroven ulozi do pomocného pole.
Po dokonceni zépisu se zkontroluje, zda nebyly udaje zadany Spatné. Pokud byly zadany
Spatn¢, museji byt zadany znovu. V opacném piipad¢ se ¢isla z pomocného pole zkopiruji

do pole umisténé¢ho v paméti EEPROM. V paméti EEPROM jsou umistény kvili tomu, aby



soutfadnice byly pfistupné i po vypnuti. Pokud nechceme ptidévat novy cil, ale pouze zménit
stavajici cile, musime tuto moznost vybrat a poté jesté zvolit cil, ktery chceme ménit. Poté
nasleduje to samé jako pii ptfidavani nového cile s tim, ze do EEPROM nezapisujeme na dalsi

volna mista, ale piepisujeme informace o jinych cilech.

3.2.3. Soucastné cile

Tato moznost slouzi ke kontrole zadanych soutfadnic. Pokud tuto moznost zvolime, musime
jesteé vybrat cil, ktery chceme prohlizet. Po vybrani cile se jednoduse nactou informace o cili

Z paméti EEPROM a zobrazi se na displeji.

3.2.4. Mazani pozic

Po zvoleni této polozky musime, podobné jako v ptipad¢ prohlizeni pozic, nejdiive zvolit cil,
ktery chceme smazat. Po vybrani cile se tento cil smaze, a pokud nebyl poslednim cilem, tak
se na jeho misto zkopiruji jesté¢ soutradnice nasledujiciho cile. Nakonec se musi zmensSit

pocitadlo cild, které ndm udava pocet cila.

3.2.5. Cas a datum

JelikoZz GPS modul dokdZe podavat 1 informace o Case, miZeme si ho zobrazit. V menu
se tato poloZzka nachazi pod ¢islem 5. Po jejim zvoleni se na hornim fadku zobrazuje Cas a
na spodnim fadku datum. Aby se €as mohl zobrazit, musime ze vSeho nejdifive povolit
preruseni od sériové linky, pomoci kterého nacteme prvni vétu RMC. V okamziku, kdy je
véta nactend celd, zakdZeme preruseni a nastavime ptiznak pro nacteni novych dat. Po nacteni
véty z ni zkopirujeme informace o ¢ase a datumu, které zobrazime na displeji. Poté skoCime
do smycky, ktera trva tak dlouho, dokud nestiskneme tlacitko C. V této smycce ¢ekame jen
na pfichod novych dat ¢i stisk tlacitka C. V ptipad€, Ze mikrokontrolér nacetl novou vétu
RMC, vynulujeme ptiznak pro nova data a z nacten¢ho fetézce zkopirujeme informace o €asu
do odd¢lenych fetézci, které pak prevedeme na ¢isla, abychom s nimi mohli pracovat. Poté
zkontrolujeme, zda piichozi data odpovidaji piedpokladim (neli§i se o vice nez jednu
vtefinu), a jestlize data vyhovuji, obnovime informaci na displeji. Informace o datumu

se neaktualizuje, protoze se piedpoklada, ze robot nebude slouzit jako hodinky ¢i kalendar.

-10 -



3.2.6. Povel k odjezdu

Zvolenim této moznosti ukon¢ime konfigura¢ni ¢ast a dame vozitku povel k tomu, aby odjel
na nami zadané soufadnice. Predtim ale musi provést jesté nckolik nezbytnych operaci.
Nejdiive musime prevést zadané soufadnice z formatu ss.mm.vv.vvv na format
ss.mm.mmmm, ve kterém posila informace GPS modul. Déldme to proto, abychom nemuseli
po kazdém novém zjisténi informace prevadét souradnice na stejny format jako zadavané.
Poté zakazeme Casovac 0, ktery jiz nebude potfeba (klavesnici jiz pouzivat nebudeme), a
povolime Casovac¢ 1, ktery na displeji zobrazuje informace napiiklad o soucastné pozici ¢i

casu.

3.3. Mobilni cast

V této Casti opét uzivatel nemiize zasahnout do procest déjicich se v robotovi, jelikoz v této
¢asti se robot chova zcela autonomné. Jedinou vyjimku tvofi reset. V této Césti se program
stdle to¢i v nekoneéné smycce, ve které provadi dva bloky ptikazl. V prvni €asti robot
zjistuje informace o pozici a sméru jizdy a ty nasledné zpracovava. V druhé casti robot

pomoci zpracované informace a stavu terénu pred sebou fidi sviij pohyb.

3.3.1. Zpracovavani informaci

Nekonecna smycka vzdy zacind rozdélenim nacteného fetézce do jednotlivych ¢asti, tedy
na zemé&pisnou Sitku a délku, Cas, datum a kontrolni informace. Pokud jsou informace validni,
vypocteme z poslednich 15-ti hodnot primér a ten povazujeme za spravnou pozici. Primér
pocitdme z toho ditvodu, Ze GPS modul neni naprosto pfesny a informace o pozici se miiZe
lisit v fadu nekolika desitek centimetrti a jednotek metrti. V pfipad¢€, Ze soucastna pozice a cil
jsou vzdalené, nemusime tento priameér pocitat, jelikoz nepfesnost se piiliS neprojevi.
V piipadé, Ze se vozitko nachézi blizko cili, musime jiz pocitat v timto primérem, jelikoZ by
tyto nepfesnosti mohli naprosto zni€it schopnost robota orientovat se v prostoru a jet na dané
soufadnice. Pro urychleni vypoctu pocitame stim, ze pokud se soucastné soufadnice
a soufadnice cile 1i$i ve stupnich, mizeme zanedbat vtefiny a desetiny vtéfin, jelikoz jejich
zanedbanim se nedopoustime chyby vétsi nez 1,5%. Pokud se soufadnice li§i maximalné
0 jeden stupeni, pocitame jiz i s vtefinami. V piipadé, Ze se soufadnice li§i maximalné o jednu
minutu, pouzivame k vypoctu také desetiny vtéfin. Po vypocteni souiadnic smérového

vektoru ze soucastnych a cilovych soufadnic z tohoto vektoru vypocteme jeho uhel. K tomu

-11 -



vyuzivame funkce atan2, ktera ze dvou cisel typu double (v naSem ptipad¢ zemépisna Sitka
a délka) vypocte thel udavany v rozmezi od -m do m. Poté co ziskame thel v radianech,
pfevedeme jej na stupné. Vzhledem k tomu, Ze na jednotkové kruznici (z niz vychazeji
vSechny goniometrické funkce véetné tangens) je tthel 0° na pravé poloose vodorovné osy
a ,,smér otaceni je proti sméru hodinovych rucicek, kdezto u azimutu znac¢i hodnota 0° sever
(tzn. horni poloosu svislé osy) a ,,smér otaceni je ve sméru otaceni hodinovych rucicek,
musime je§té vypoéteny thel upravit tak, abychom ho mohli porovnat s azimutem. Uprava méa
n¢kolik kroki, z nichz hlavnimi jsou odecteni vypocteného thlu od 360 stupiii (zména
,,sméru otaceni®) a nasledné pficteni 90°, coz zajisti posun 0° z pravé vodorovné poloosy
na horni svislou poloosu. Po mensich korekcich, jimizZ mizou byt naptiklad azimut vétsi nez
360° v dusledku pfi¢itani 90°, porovndme soucasny azimut s azimutem, ktery jsme prave
vypocitali, a ziskdme odchylku od idedlniho sméru. Poté ptrechdzi béh nekonecné smycky

do své druhé pile.

3.3.2. Rizeni pohybu

Podle odchylky od idedlniho sméru se dale ubird béh programu. VéEtvi se na tfi vétve —
odchylka je nulova (tendence robota jet rovné), odchylka je kladna (tendence robota jet
vlevo) nebo je odchylka zaporna (tendence robota jet vpravo). V kazdé vétvi je témér stejny,
pouze jsou pozmeénéné priority. Vzdy kontrolujeme, zda je volno v tom sméru, kam by mél
robot idealn¢ smétfovat. Pokud je vtomto sméru volno, robot se tam nasméruje. Pokud
se vVdaném sméru nachdzi né&jaka piekdzka, robot testuje nejbliz§i mozny smér, kterym

se miiZze vydat. Mezitim, co robot vyhledava vhodnou trasu, se nacitaji nova data o soucastné

pozici, aby mohla co nejrychleji zpracovéna.
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4. Blokové schéma

Generator
hodinového signalu

Snimace okolniho

prostredi
3 optickeé senzory

—

Reset
16 MHz krystal, zbytek
oscilatoru je v mikroprocesoru
4

Motory

g

Radi¢ motort
Polomost 1293D

Navilock 404/NL

Zatim neni pfitomen

Pouze konektor

Klayesnice Ridici jednotka LCD display
Matiopys ;r']i‘((‘;sn'ce ATmega32 s fadicem HD44780
e
Prevodnik arovni
RS232/TTL Indikator poruchy/
Max232 > zaneprazdnéni
i i Cervena iLED
A
\
GPS modul Digitalni kompas Programator
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5. Elektrické schéma
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5.1. Deska pro senzory
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5.2. Deska pro fizeni motoru
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5.3. Prevodnik z irovné RS232 na TTL
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Oziveni

Jako prvni ¢ast jsem zkousel LCD displej., u kterého se vyskytla prvni chyba. V datasheetu
tohoto displeje byly v nakresu, kterym jsem se fidil, Spatné popsané piny pro napajeni
podsviceni. V rozpise je sice vSe v poradku, fidil jsem se ovSem pouze nakresem. Poté jsem
vyzkousel funk¢nost regulatorii jasu a kontrastu. Po zprovoznéni displeje jsem kontroloval
spravnou funkénost klavesnice, respektive spravnost kodu jednotlivych klaves a jejich
piipadné korekce. Spravnost kodu klaves jsem zjistoval tak, Zze jsem si na displej nechal
vypsat proménnou, ve které¢ byl ulozen kod pravée stisknuté klavesy, a zobrazenou hodnotu

jsem porovnal s pifedpokladanou hodnotou a pfipadné pozménil.

Funk¢nost senzord jsem testoval tak, Ze jsem v nekonecné smycce stale kontroloval stav
senzorll a ten si nechaval vypisovat na LCD displej. Funk¢nost senzorii byla bezchybna,
ovSem pozd¢ji pii kontrole kooperace senzorli a motort jsem zjistil, Ze vzdalenost 14 cm,
ve které Cidla detekovala prekazky, je nedostacujici a tudiz je potieba zménit pomér na de€lici
napéti R1:R2, ktery udava referenéni napéti komparatoru. Zménil jsem pouze jeden rezistor, a

to R2, jenz byl zménén z 18 kQ na 10 kQ. Nova detekéni vzdalenost je tedy 24 cm.

Pfi testovani motorti se toCil pouze pravy motor, levy zistaval nehybny pii jakémkoliv
nastaveni fidicich portl mikroprocesoru. Po zkontrolovani softwaru jsem byl nucen
rozmontovat celé vozitko a zkontrolovat desku pro fizeni motort. Hlavni desku jsem nechal
propojenou s deskou pro fizeni motord a do fidici jednotky jsem nahral program, ktery
na celém portu D (port pro fizeni motorti), nastavi jedni¢ky a cyklicky nastavuje nulu
na jednotlivych pinech (pokud je na pinu enable a jednom z fidicich pint logicka jednicka a
na druhém fidicim pinu logickd nula, motor se otaci), nikdy ne vSak na vice soucastné.
Me¢éfenim jsem zjistil, Ze ve dvou fazich se na nékterych pinech objevuje napéti ptiblizné 2,5
V, coz je polovina 5V, tedy napétové urovné pro logickou jednicku u obvoda TTL. Vzhledem
k tomu, ze mikrokontrolér je k fadici ptipojen pies rezistory 10 kQ, bylo jasné, ze se nékde
mezi cestami vytvofil nechtény kontakt, coz vedlo k vytvoteni délice napéti s pomérem 1:1.
Slo o cesty piipojené k fidicim pintim fadi¢e a vzhledem k tomu, e oba piny byly stale
ve stavu logické jednicky (napéti 2,5 V je v TTL logice jesté brano jako logicka jednicka), se

vystup levého motoru nachézel stale ve stavu vysoké impedance a motor se nemohl otacet.

Oziveni GPS modulu mi dalo nejvétsi praci. K tomuto modelu jsem nenasel zadny datasheet,

musel jsem se tedy spoléhat na zdroje z internetu, které mizou byt mén¢ i vice nekvalitni.
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Bohuzel jsem narazil na vice nekvalitni. Po dotazu mi firma Navilock zaslala popis konektoru
tohoto modelu, kde jsou piny udajné¢ poskytujici TTL data oznacCeny jako nezapojené. Data
byla poskytovana pouze na trovni RS232, coz jsem si radéji ovéril na osciloskopu. Pro
fungujici komunikaci byl tedy jesté potieba prfevodnik mezi t€émito urovnémi, pro néjz byla

vytvofena mald desticka umisténa vpiedu robota.

6. Zaver

Vzhledem k tomu, Ze tento robot je moji prvni zkuSenosti s robotikou a programovanim
mikrokontrolerd v jazyce C, je vysledek velmi dobry.
Komunikace s GPS modulem funguje bezchybng,
zjiStovani azimutu je také bezproblémové, menu pro
zadavani polohy sice neni podle nejnovéjsi mody
s dotykovym displejem, ale i piesto plni svou ulohu

plni dobfte, a snimani okoli senzory je piesné. Jediny

problém nastdvd s piekazkami typu noha Zidle
¢1 kmen malého stromku, které senzory nemusi zaregistrovat (tento problém by Sel odstranit
ultrazvukovym ¢idlem vzdalenosti). Robot je v tuto chvili schopny se pohybovat po rovném
terénu a vyhybat se prekazkam. Robot si dokaze udrzet alesponn piiblizné spravny smér

i v piipadé, Ze se dostane mimo signal nebo dostava $patna data.

| pfes to, Ze robot funguje, chtél bych se nadéale vénovat jeho vylepSovani. Misto stavajiciho
podvozku, ktery slouzi spiSe jako testovaci, bych chtél pouzit vétsi a robustnéjsi, ktery bude
schopny se vyrovnat i snaroénym terénem. V souvislosti s podvozkem bych chtél vyuzit
silnéjSich motort, jelikoZ je robot relativné t€zky. Dale bych chtél vyménit snimani okoli
pomoci infraervenych c¢idel za kamerovy systém, ktery je kromé ceny ve vSem ostatnim

nékolikanasobné lepsi nez infraCervena ¢idla.

Zatim robot nemuze slouzit k Zadnému praktickému uziti, myslim si ale, Ze s dostatkem casu,

napadill a penéz by jednou mohl byt ¢lovéku velmi uzitecny.
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