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Cilem této publikace je poskytnout zakladni informace potiebné k navrhu, sestaveni
a oziveni zakladnich subsystémil mobilniho robotu [dale také MR] na kolovém, piipadné
pasovém a kracejicim podvozku pro vyukové a experimentalni ucely véetné aplikovani
zakladniho autonomniho chovani. Ambici knihy je také dat inspiraci pro experimentalni
¢innost v oblastech mobilni robotiky.

Vybér, skladba a rozsah jednotlivych kapitol byl volen s ohledem na uvedeni zaklad-
nich informaci potfebnych pro navrh a konstrukci pohonného, senzorického a tidiciho
subsystému mobilniho robotu pro edukaéni a experimentalni Gcely. Pozornost je také
vénovana aplikovani jednoduchych neuronovych siti v oblasti autonomniho chovani.
V textu lze téz nalézt fadu odvolani na jiné zdroje zabyvajici se danou problematikou.

Prvni kapitola je vénovana stru¢nému popisu zakladnich vlastnosti a omezeni kom-
pilatoru jazyka BASIC, ktery je souc¢asti vyvojového prosttedi BASCOM-8051. Jedna
se o pieklada¢ pro mikrokontroléry s jadrem x51/52, softwarovy simulator a debugger.
V tomto jazyku je napsdna a odladéna vétSina programu v této publikaci. Rovnéz je zde
vysvétlen divod jeho pouziti véetné€ uvedeni jinych alternativ.

Jednou z nosnych kapitol je kapitola druhd — pohonny subsystém robotu. Jsou zde
popsany principy ¢innosti, zakladni vlastnosti, charakteristiky, zptisoby Fizeni a napajeni
malych stejnosmérnych a krokovych motorQ ptipadajicich v uvahu jako soucast poho-
nu MR. Na praktickém piikladu je zde demonstrovan mozny postup vybéru vhodného
stejnosmérného nebo krokového motoru jako pohonu. V zévéru kapitoly je téZ popsano
pouZiti serva jako dostupné alternativy pohonu.

Kapitola ,,Senzoricky subsystém® jak uz ndzev napovida, je vénovana popisu a pouziti
zakladnich vnitinich a vnéjsich senzorGt MR. Duraz je kladen na inkrementélni senzory
a dekodovani jejich signalu a na senzory navigacni. Ty jsou uvedeny pocinaje témi nej-
jednodussimi — taktilnimi, ptes IR senzory (vcetné konstrukce), sonary, digitalni kom-
pas a dalsi. Pro zminované senzory jsou v textu také okomentované zdrojové texty
obsluznych programil.

Nasledujici kapitola uvadi mozné typy fidicich systému postavenych na PC, mikro-
pocitacich a mikrokontrolérech. Jedna se o typy, které ptichazeji v ivahu jako fidici
systém MR. Vzhledem k tomu, Ze v fadé zde popisovanych konstrukci je pouzit mikro-
kontrolér ATMEL 89C2051, je zde také strucné popsan, véetné komunikacnich rozhra-
ni RS232 a RS485 a principu viceprocesorové komunikace.

Zakladni principy navigace mobilnich roboti jako je globélni a lokdlni navigace (vcet-
n¢ odometrie) jsou piehledové zminény ve stejnojmenné kapitole.

Pro aplikovani umélé inteligence v fizeni mobilnich robotli je mozné pouzit celé fady
principll. V této knize jsou pro tento ucel pouzity neuronové sité. Jejich tvodni popis,
popis zakladnich struktur a jejich uceni je obsahem kapitoly Neuronové sité. Zminény
jsou vicevrstvé site, linearni asociator a Kohonenovy mapy. V zavéru kapitoly jsou uve-
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deny praktické aplikace neuronovych siti pfi autonomnim fizeni a navigaci mobilnich
robotll s vyuzitim senzorického subsystému postaveném na senzorech popsanych
v kapitole Senzoricky subsystém.

Problematice napajeni mobilnich robotii — akumulatortim, je vénovana nasledujici
kratka kapitola.

V zavérecné kapitole jsou struéné popsany dvé konstrukce mobilnich robota — tiiko-
lového se vSesmérovymi koly a kracejiciho Sestinohého. Subsystémy téchto robott jsou
az na vyjimky postaveny na modulech a prvcich popsanych v pedchozich kapitolach.
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