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Vyvoj multifunkéniho kolového robota
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Uvod

Ruku v ruce s automatizaci lidské Cinnosti jde rozvoj robotiky a umélé inteligence. V
poslednich letech se zv1asté rozviji mozZnosti v oblasti mobilni robotiky, kterd se zac¢ind pro-
sazovat v mnoha oblastech jako naptiklad v tzv. inteligentnim zemédélstvi ¢i pro pouZiti pri
zachrannych operacich.

Dusledkem tohoto rozvoje je také projekt na vyvoj multifunéniho mobilniho robota, ktery
by byl schopen vykondvat rizné tikoly automaticky ¢i polo-automaticky. Hlavni motivaci bylo
zejména vyuZziti pro zachranné slozky pii prohledavani budov. V dal$im textu bude kolovy robot
popsén nejdiive z pohledu hardwaru a nasledné z pohledu softwaru.

Kolovy robot

Vyvijeny kolovy robot (Obrazek 1 vlevo) se v soucasné sklada ze dvou zakladnich Casti.
Prvnim je podvozek z RC modelu Traxxas s Ackermanovym fizenim pfednich kol. Podvozek s
Ackermanovym fizenim neni pro potfeby mapovéni povétSinou vhodny. Lepsi je pouzit néktery
z podvozk s diferen¢nim fizenim kol. S minimem tprav by bylo mozné pouZit napiiklad pod-
vozek jackal od vyrobce Clearpath Robotics (Obrazek 1 vpravo) nebo néktery z pasovych pod-
vozkd.

Obrazek 1: Vyvijeny kolovy robot a podvozek od Clearpath robotics

Druhou ¢ésti je senzorova ploSina, kterd je vyvijena tak, aby byla na pouZitém podvozku
co nejvice nezdvisld. Aktudlné je na senzorové ploSiné sada tfi monochromatickych kamer,
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termokamera, laserovy sensor (LiDAR) a IMU jednotka. Na ploSiné je umisténo vykonné PC
urcené ke sbéru dat, mapovani a komunikaci se vzddlenym stanoviStém.

Software

Softwarové vybaveni robota je postaveno na linuxové distribuci Ubuntu a frameworku
Robot Operating System (ROS) predstaveném v ¢lanku Quinley et al. (2009), ktery obsahuje
velké mnozstvi moduli jak pro préci se senzory a aktudtory tak i modult fesicich tlohy s robo-
tikou spojené. Pouziti ROS je vyhodné zejména kvuli implementovanému systému zprav, které
1ze posilat mezi jednotlivymi ¢astmi systému v rdmci ROS prostredi. VéEtSinou je v prostiedi
spusténa sada balikd. Kazdy balik obsahuje spustitelné jednotky — tzv. uzly. Kazdy uzel pak
bézi ve vlastnim procesu. Uzel md moznost vysilat nebo odebirat zpravu urcitého typu do a
nebo z tzv. topicu. Topic je pojmenované misto v prostiedi, kde jsou zpravy vystaveny nez je
pfijme néktery z pfihlaSenych odbératelskych uzli. Zprava mize byt jednoduchd — napft. celé
Cislo, fetézec, nebo komplexni sloZend ze zakladnich datovych typt ¢i jednodussich zprav. Po-
dobné v ramci ROSu existuji 1 tzv. sluzby, které se 1i$i v tom, Ze misto odbéru topicu si uzel
pfimo zazada dané sluzbé o néjakou informaci ¢i vysledek vypoctu na zakladé predanych para-
metri. Sluzba se da prirovnat k funkci. Déle je vyhodou ROS, Ze miZe béZet na vice pocitacich,
pficemz 1 zde funguje vyména zprav. Neni tedy nutné reSit predavani dat mezi pocitaci.

V ramci vyvijeného kolového robota byla v ROS implementovana fada uzlt pro ovladani
robota ze vzdaleného pocitace, komunikaci s webovym GUI pro operatora, snimani senzort i
mapovani okoli. K mapovani mize byt v rdmci systému pouzit libovolny systém feSici tlohu
Simultanni Lokalizace a Mapovani (SLAM) — ¢lanek Durrant-Whyte a Bailey (2006) —, ktera
tvofi 2D mapu v podobé tzv. grid mapy. V pripadé vyvijeného kolového robota byl nasazen
systém Google Cartographer, ktery byl pfedstaven v ¢lanku Hess et al. (2016).

Zavér
V ramci projektu byl vytvoren kolovy robot ovlddany ze vzdaleného stanovisté schopny
pohybu v terénu. Do budoucna se nabizi roZsifeni o pIné autonomni méd a vzhledem k pfitomnosti

monochromatickych kamer a termokamery 1 k roz§ifeni funkcionality v oblasti rozpoznavéani
objekti z téchto dat.
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