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Abstrakt

Prispévek je ¢astecné otevienym namétem k diskuzi a pokusem podnitit zajem o
stavbu autonomnich robotii studenty FJFI, pfedstavi nékolik robotickych soutézi v CR
a zahrani¢i a také nékteré problémy spojené s konstrukci, mél by ukézat, Ze stavba
funkéniho autonomniho robota je vyzva po strance software, mechaniky konstrukce,
strategie, ale poskytuje prostor i pro vlastni origindlni feSeni.

1 Uvod

Pojem robot byl v puvodnim Capkové dramatu uméle vyrobenym biologickym organis-
mem, schopnosti uvazovat a konat blizkou lidem. Vyznam slova se dale vyvijel a d& se tici,
ze soucasna definice je jen zobecnénim té ptuvodni, nebot pod pojmem robot si dnes pied-
stavujeme témét libovolny stroj, schopny vykonévat nebo zjednodusit ur¢itou definovanou
tlohu. Roboti jsou déleni dle mnoha kritérii jako schopnost pohybu, tc¢el a naprogramovani.

My se budeme zajimat o roboty autonomni, ze staré rec¢tiny volné pielozeno jako roboty,
fidici se vlastnimi zakony a tedy rozumem. Robot tohoto typu musi zpravidla byt schopen
reagovat na mnoho vnéjsich impulst a nepredpokladané situace, aby mohl bezpec¢né splnit
tlohu, kterd mu byla ulozena. Tim se stava névrh, stavba i programovani takového robota
naro¢nou ulohou, ¢asto s mnoha moznymi originalnimi feSenimi. To samoziejmé motivuje
usporadat soutéze, kde konstruktéri pomeéruji sily a dovednosti vlastnich roboti, ziskavaji
inspiraci a jsou podnécovani k ndvrhu dokonalejsich konstrukei.

2  Soutéze

Soutéze, které bych rad predstavil, patii mezi ty vice rozsitené. S roboty pro né uréenymi
se muzete setkat na témeér kazdé vétsi akei vénované robottm.

2.1 Line Follower

Tato soutézni disciplina ma pomérné jednoduchy tkol - autonomni robot se musi navigo-
vat podle uzaviené kiivky nakreslené na povrchu herniho hfisté ¢ernou barvnou, pficemz z
ni nesmi sjet. Pokud se mu to presto nestastnou nahodou povede, musi sdm navazat v misté,
kde z ¢ary sjel. V soutézi rozhoduje cas, za néjz robot vytycenou trasu tspésné projede.



2.2 Robot-Sumo

Robot-Sumo je soutéz, se kterou se muzeme setkat uz i v CR. Jak néazev napovida, jde o
zapas mezi dvéma roboty. Vyhrava ten, kterému se podari vytlacit soupete z kruhové arény.
Soutéz méa nékolik kategorii, rozdélénych podle velikosti a hmotnosti od nejmensi Femto-
Sumo, kde robot musi byt mensi nez krychle o hrané lem, po nejvétsi standartné hranou
(Mega-Sumo), v niz hmotnost nesmi presahnout 3kg a robot nesmi byt 8ir$i ani delsi nez
20cm.

2.3 FEurobot

Eurobot|1] vznikl roku 1998 a koné se jednou ro¢né. Soutez probihd ve dvou kolech -
narodnim, a celoevropském. Do nérodniho kola tc¢astnici se zemé muze vstoupit libovolny
tym, ale o postup do mezindrodniho kola z néj mohou bojovat jen tymy z potradajici zemé.
Soutézi se ve dvou kategoriich - kazdy rok je zaddn novy komplexni tikol, ktery musi vykonat
robot ovladany ¢lovékem, v nizsi kategorii soutéze, nebo zcela autonomni, v té vyssi. V Ceské
Republice se konalo narodni kolo soutéze naposledy roku 2011 a v souc¢asné dobé neni nikym
organizovano.

2.4 Jiné robotické dni a soutéze

Roboticky den|2| je v Praze kazdoro¢né poradana akce, pfistupna nejen soutézicim, ale
i Siroké verejnosti. Na robotickém dni se soutézi ve znamych kategoriich jako Mini-Sumo,
Line Follower a diive Eurobot. Nyni jsou do programu zafazeny i nové vznikajici soutéze
jako Bear Rescue (robot musi zachranit plySového medvéda z bludisté a dopravit jej na svou
startovni pozici) nebo Ketchup Store.

RobotChallengel3] je akce kazdoro¢né poradanéa ve Vidni po dobu dvou dni. Probiha zde
nékolik soutézi - Line Follower, rizné kategorie Sumo a soutéz Puck Collect, v niz dva roboti
sbiraji puky pridélené barvy z povrchu hiisté, umistuji je do své bodové zony stejné barvy a
zaroven se snazi zamezit neptiteli v ziskani vysstho poc¢tu bodu.

Robotem rovné[4] je soutéz, ktera se kona v prvni poloviné roku v Palackého sadech
ve mésté Pisku. Ucastnici se robot musi co nejspolehlivéji sam, projet trasu Sirokou 3m a
dlouhou 300m, aniz by odbod¢il. Soutéz ma tii kola, hodnoti se ujeta vzdélenost a v pripadé
remizy ¢as soutéziciho.

Robotour|5] je puvodem ¢Geska soutéz, pii niz se roboti pohybuji vyhradné po parkovych
cestickich. Ukolem je dojet do ndhodné zvoleného cile (vzdaleného az 1km) a zpét na Start.
Soutéz probiha ve 441 kolech a vyhrava robot, ktery tikol splnil v nejmensim case, nebo
byl vzdusnou c¢arou nejblize cili. Robot, ktery navic prevazi pétilitrovy soudek je bodové
zvyhodnén.



Obr. 1: Hristé soutéze Puck Collect, rozméry hraci plochy jsou 250x250 cm.

3 Vlastni konstrukce robotu

3.1 Prvni robot

Prvnim nasim pokusem bylo ztucastnit se soutéze Eurobot 2010 a 2011. Nase konstrukce
byla sestavena z hlinikovych profili tvaru L. a napdjena dvéma 12V olovénymi akumulatory -
jeden pro palubni elektroniku, druhy slouzil jako zdroj pro elektromotory pohybujici robotem.

Jako ovladaci jednotku jsme z nedostatku finan¢nich zdroju zvolili MicroATX zékladni
desku standartniho PC (konkrétné MSI MS-6378 s AMD Duron 900MHz a 256 MB SDRAM).
Obvody ménici napajeni pro procesor a 6V vétev jsme stejné jako obvod ovladajici motory
navrhli a sestavili sami.

Orientace pohybu robota byla ovladdna AVR AtMega8, kterd piijimala instrukce pres
RS-232. Detekci soupere a hernich prvku zajistovala bézna domaci kamera piipojené pres
USB k zékladni desce.

Pro druhy ro¢nik byl robot navic vybaven mikrospinac¢ovymi narazniky a infracervenymi
senzory pro urceni polohy robota a urceni smeéru, ve kterém se nachézi protihra¢. Bohuzel na
jejich nasazeni pfi soutézi nakonec nedoslo. Kvuli chybéjici ochrané proti prepolovani baterii
se nam podarilo tésné pred soutézi spalit témér polovinu elektroniky.

3.2 Druhy robot

S druhym robotem jsme se tspésné zucastnili soutéze Puck Collect 2012 a v souc¢asné dobé
ho vylepsujeme i pro nadchazejici ro¢nik 2013. Télo konstrukce je opét z hlinikovych pro-
fila, tentokrat vsak odolnéjsich, tvaru X. Napéajeni palubni elektroniky opét zajistuji olovéné
akumulatory - 12 V pro elektromotory a 6V napaji elektroniku.

Ridici jednotkou tohoto robota je mikrokontroler Blackfin SRV-1 s rozsifujici deskou pro
pripojeni vétsitho poc¢tu periferii, kterou navrhl a zkonstruoval nas tym samostatné. Procesor
pocitace bézi na frekvenci 500 MHz a stroj disponuje 64 MB RAM.



Obr. 2: Pocita¢ ovladajici nejnovéjsiho robota spolu s pfipojenou kamerou.

Hlavni sbérnici, pfes kterou je pfipojena vétsina periferii je 1°C. Vyjimku tvori seriova
linka (pfes kterou komunikuje kontroler Sabertooth, ktery mé na starost ovladani sméru/rychlosti
otaceni motort), encodéry kontrolujici otacky obou motort a SD karta, na kterou jsou
nahrany ovladaci programy robota.

Robot bézi na linuxovém mikrokernelu pC'Linux, ktery je rozsifen o ovladace na konkrétni
periferie.

Soucasti hardwaru pocitace je i kamera, ktera uklada RAW data primo do RAM a
umoznuje tak rychly pfistup a zpracovani.
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