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Ridici systém pro robotickou platformu
LegoMindstorms 2.0

SOUHRN

Hlavni napIni prace bylo navrhnout a sestavit robota z produktu Mindstorms
spolecnosti Lego. K nému vznikla aplikace pro pocita¢, pomoci niz je mozné vytvor

ovladat, at’ uz ru¢né ¢lovékem nebo jakymkoliv jinym zpiisobem.

Soucasti je 1 nacrt problematiky okolo robotiky jako védniho oboru, jeji historie,
soucasnost, budouci trendy a technologie. Prozkouman je i stavajici trh s komponenty

pouzitelnymi, stejn¢ jako Lego Mindstorms 2.0, ke stavb¢ robotl vlastniho névrhu.
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CiLE A METODIKA

Hlavnim cilem prace je vytvofeni ovladaciho softwaru pro platformu Lego

Mindstorms 2.0, ktera umozni fidit robota sestaveného na této platformé.

Metodika:

1 Studium odborné literatury, nashromazdéni dat z dostupnych zdroji a literatury
tykajici se programovani, robotiky, navigace v prostoru a analyzy obrazu.

Vybrani vhodného feSeni pro sestaveni samotného robota a aplikace.
Implementace feseni a ovéteni funkénosti v laboratornich podminkach.
Priibézné zhodnocovéani feseni a doporucovani dalSich kroka pro jeho optimalizaci.

ok~ N

Shrnuti prace v zavéru s nabizenymi piipadnymi rozsitenimi.

VYSLEDKY

Vysledkem celé prace je robot na pasovém podvozku, ktery se dokaze spojit s aplikaci
v pocitaci, kterd jej umoznuje ovladat na dalku. Vozidlo je navigovano pomoci Sipek na
klavesnici a voln¢€ se premistuje po zemi. Diky pasovému podvozku nema problém s

jakymkoli povrchem, i kdyZ se nepohybuje obzvlast’ rychle.

Na predni a zadni strané jsou ptipevnéna Cidla slouzici jako narazniky. V zadni ¢ésti je
umistén tlakovy senzor, ktery se chova jako typicky naraznik. Dokud robot nenarazi pfti
couvani do néjaké piekazky, ¢idlo o ni nevi a robot se nezastavi. Pfedni ¢ast ve srovnani se
zadni funguje jako ,,intuitivni naraznik, jelikoz ptedvida naraz. Sleduje prostor pied
vozidlem na vzdalenost osmdesati centimetrii, pfi¢emz zastavi motory, pokud se ve dvaceti

centimetrech od néj objevi jakakoli piekdzka.

Grafickd aplikace, kterd vznikla za Ucelem ovladani vozitka a ladéni samotnych
principti, umoziuje ¢loveéku volné pohybovat robotem. Déle jej také informuje o stavech
robota, ve kterych se momentalné nachazi at’ uz robot samotny, nebo ve vztahu k ovladani.
Naptiklad mize stroj narazit na prekazku nebo naprosto ztratit spojeni s pocitaCem,

pfi¢emz o této skutecnosti aplikace vzdy informuje.
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K vozidlu je navic pfidina webova kamera, kterd rychle zvlada predavat obrazky
pocitac¢i k dalSimu zpracovani. Ve snimcich jsou programem rozpoznany jednotlivé
pfedméty pted robotem, které jsou nasledné prevadény do soufadnicového systému. Kazdy

objekt je definovan sérii usecek zndzornujicich jejich vidény obrys.

Diky této analyze je mozné, aby robot rozpoznal, zda se nachazi stale na draze, nebo
jiz vyjizdi mimo ni. Tuto skutenost také ohlaSuje uZzivateli a ten se jiz sam muze

rozhodnout, zda bude ve sméru pokracovat nebo ne.

Pouzitd webova kamera sama o sob¢ neni nejvhodnéjSim zafizenim pro tuto ¢innost,
jeji pozorovaci thel €ini pouze tficet stupiil, coZ neni pfili§ vhodné, pokud ma by méla byt
naklonéna smérem k zemi, aby ,,vidéla“ té¢sné¢ pted robota. Chybovost této metody by se
dala do jisté miry snizit, pokud by se pfidala jesté jedna kamera a zavedlo by se tak
stereoskopické vidéni. Objekty by tak mohly byt analyzovany, ne jako rovinné utvary, ale
ve vSech tfech dimenzich. Vyménnou kamer za kvalitn€j$i by se také dosahlo lepSich

rozpoznavacich schopnosti pfi horSich svételnych podminkéch a chybovost by dale klesla.
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