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Cilem projektu bylo sestavit a naprogramovat robota, ktery by se dokazal orientovat v
jednoduchém prostoru. A tohoto robota vyuzit na soutézi RoboRAVE ( Robot musi na hfisti
najit a sfouknout 4 svicky a v cesté mu stoji 4 stény).

Vétsina robotd na soutézi RoboRAVE je feSena ,,ndhodnym* jezdénim pii hledani svicky a
proto robot miiZe, ale i nemusi najit viechny sviéky ve vymezeném &ase. ReSenim mize byt
mapovani prostoru, diky kterému robot napiiklad neprohledava jedno misto dvakrat ¢i muze
najit efektivnéjsi cestu. Robot je postaven na tfikolovém podvozku se zadnimi dvéma koly
diferencidlné¢ fizenymi a ptfednim volné oto¢nym kolem. Elektronika a akumulator se nachazi
v nizkém hlinikovém boxu. Na box je umistén stozar s kamerami a ventilatorem. Zakladem
elektroniky robota je motherboard osazeny procesorem Intel Atom a 2GB RAM. Jako pevny
disk slouzi 16GB flash pamét’. Deska komunikuje Arduinem MEGA, ke kterému je pfipojen
H-mastek a senzory. Napajeni robota zajist'uje modelaisky letecky Li-pol akumulator, ktery
dokédZe robota pohanét po dobu jedné hodiny. Robot je téz osazen mnozstvim senzori-
dalkoméry, ir teplomér, IMU, smérovy detektor ir a dalSimi.

Mapovani prostoru probihd pomoci kamer a dalSich senzorti. Svic¢ky jsou detekovany jako
bodové zdroje, kolem kterych se na zemi nachazi kruh (nase odchylka méfeni +- 2cm nebo
mén¢) stény jsou detekovany dalkoméry a stereoskopicky pomoci kamer.

Zaver projektu: Podafrilo se nam sestavit a naprogramovat robota, ktery je schopen s piesnosti
na centimetry mapovat prostor. Nyni je robot ptipraven na dalsi fazi a to pro vyvinuti
efektivni navigace.
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