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Abstract

Vysledky

The purpose of this project is to design a functional electronic
vehicle for humanoid robot NAO, which would enable it to easily,
effectively and autonomously overcome longer distances in a short

time and therefore helped to increase robots useful range, that is

limited by its slow walking capabilities. The document focuses on
tasks of location of the vehicle in surrounding environment and
design of the construction that would allow the robot to use the

vehicle himself with respect to NAO'’s capabilities and limitations.

Cil

Cilem prace je navrhnout konstrukci transportniho vozidla,
které poskytne robotovi moznost rychlejSiho presunu v prostoru,
tak
autonomniho chovani robota.

ZVySl jeho vyuzitelnost a pritom nenarusi schopnost

Problematika

V prvni radé se projekt zabyva orientacl a identifikaci objektu
v prostoru, aby robot dokazal vozidlo v okoli lokalizovat. Zadruhe
mechanickou konstrukci vozidla tak, aby NAO dokazal do vozidla
samostatnée nastoupit, manipulovat s ovladacimi prvky a konstrukce
neomezovala senzorickeé schopnosti robota. A softwarem pro robota
obsahujicim motorické ukony pro ovladani vozidla.

Metodika

Vyhledavani specialnich znacek v prostoru funguje spolehlive
pri dobrém osvétleni. Aby bylo mozné ovérit, ze se znacka nachazi
na vozidle, je nutné pred pouzitim algoritmu robota naucit vozidlo
rozpoznavat, tedy ulozit jeho obraz do vnitrni paméti robota.

Navzdory komplikovanéjsi implementaci bylo vybrano reseni

robota vsedé, které dovoluje vypnuti motoru v nohach a Setri tak

baterii a zabranuje prehrivani téchto motoru. Finalnim reSenim se
stala moznost nastupu ze strany vozidla, a to bokem, ¢cimz bylo
mozné implementovat do konstrukce jak sedacku, tak predni panel
pro mozna dalsi rozsireni.

Funkcni stranku vozidla obstaravaji 4 servopohony. Dva
ovladaci, obsluhované robotem, pro urceni sméru a rychlosti jizdy
a dva ridici, urcené k otacCeni prednich kol. Jako pohonna jednotka
slouzi DC motor rizeny pomoci PWM (viz Obrazek 4).
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Obrazek 4: Funkcni schéma vozidla
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znacky (tzv. NAO mark; viz Obrazek 1).

Navrh konstrukce vychazel predevsim z praktického testovani
pohybovych moznosti robota. Pro tento ucel byla pouzita stavebnice

abilitu nri navrhu a te
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modelu konstrukce (viz Obrazek 2 a Obrazek 3).
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Pro funkcni cast vozidla, tedy snimani ridicich pokynu od

robota a jejich vykonani, byly zvoleny servopohony Dynamixel
AX-12A ze stavebnice Bioloid.

Obrazek 3: NAO
sedici ve vozidle

Obrazek 2: Simulace
nastupu do vozidla

Obrazek 1: NAO mark
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Vysledk
samostatny nastup a vystup robota s pristupem k ovladacim
prvkum ridicim rychlost a ovladani vozidla s moznosti rozsireni

o jednoducheé ovladaci prvky spinacoveho typu.
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funkcniho vozidla a s jeho pomoci pak vylepseni pohybovych tikonu
robota a vytvoreni ridiciho algoritmu s vyuzitim senzoru robota.
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