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Cilem tohoto projektu bylo zkonstruovani dalkové fizeného samohybného vozitka (finalni
podoba viz Obrazek €. 1 a 2), pracovné pojmenovaného jako Grunt vz.1 (GRound UNiversal
Transporter vzor 1), a vytvofeni softwaru, pomoci kterého bude obsluha u PC fidit pohyb
vozitka. Komunikace mezi fidicim PC a vozitkem je realizovana pomoci kabelu UBS. Tato
komunikace slouzi pfedev§im pro testovaci Ucely, pfi redlném nasazeni vozitka se pocita
s komunikaci pomoci bezdratové technologie Bluetooth, ktera zajisti vétsi dosah vozitka.

Obr. &. 1 - Provedeni vozitka Grunt vz.1



Rizeni ¢innosti vozitka dle pokynii obsluhy zajistuje program nahrany v paméti
mikroprocesoru ATMega8-16PU osazeného na zakladni desce. Kolovy podvozek pro vozitko
je vlastnoru¢né vyroben z odolného plastu a pohyb vozitka zajistuji dva samostatn¢é ovladané
servomotory HS-322HD Deluxe, kterymi je hnana dvojice prednich kol. Pro napéjeni celého
zafizeni je pouzit modelatsky akumulatorovy pack 7,2V/3300mAh umistény na spodni stran¢

podvozku.
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Blokové schéma zarizeni

Obr. ¢. 2 - Detail na obvody vozitka

Toto blokové schéma (Obrazek €. 3) zobrazuje realné propojeni jednotlivych moduld, pficemz
jsou do n¢j zahrnuty modifikace (IR senzory pro detekci piekazek, Bluetooth modul pro
bezdratovou komunikaci), které jsou konstrukéné realizovany, ale jeSté nebyly zahrnuty do
funkce kybernetického vozitka.
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Obr. &. 3 - Blokové schéma zarizeni



Ovladaci aplikace pro PC

Pro potieby fizeni kybernetického vozitka byla vyvinuta graficka aplikace (viz Obrazek €. 4)
Vv prostfedi Delphi, kterd slouzi jako rozhrani mezi vozitkem a operatorem. Tato aplikace se
pfipojuje na operatorem vybrany virtualni port COM, ktery je softwarové emulovan z portu
USB, po kterém bude v redlu probihat komunikace. Povely kybernetickému vozitku je skrze
ovladaci aplikaci mozno udilet pomoci funk¢nich tlacitek nebo pomoci definovanych tlacitek
klavesnice. Navrzena aplikace obsahuje také kontrolni panel, na kterém je mozno sledovat
stav zafizeni.
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Ovladani je mozné pomoci klaves 'W,S 4,0 nebo klikanim na prislusna tlacitka mysi.
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Obr. &. 4 - Ovladaci aplikace Grunt v1.3

Dosavadni stav projektu kybernetického vozitka Grunt vz.1 doséhl vytycenych cild, které
byly stanoveny pied zahajenim prace. Kybernetické vozitko ma vcelku dobré jizdni vlastnosti
a je schopno dosdhnout plynulé jizdy dle pokynii obsluhy. Price na projektu neustile
pokracuje a mimo jiz piipravenych modifikaci se pocita i s dalSimi vylepSenimi jako
naptiklad vylepSeni a optimalizace fidiciho softwaru, pohyb €elniho dalkového senzoru pro
zamezeni piehlédnuti prekazky, ptidani kamery a zajisténi videopfenosu mezi vozitkem a PC
pro zlepSeni fizeni vozitka, ptfidani robotické ruky na podvozek vozitka pro manipulaci
s pfedméty a mnoho dalSich.



