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Vývoj multifunkčnı́ho kolového robota
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Úvod
Ruku v ruce s automatizacı́ lidské činnosti jde rozvoj robotiky a umělé inteligence. V

poslednı́ch letech se zvláště rozvı́jı́ možnosti v oblasti mobilnı́ robotiky, která se začı́ná pro-
sazovat v mnoha oblastech jako napřı́klad v tzv. inteligentnı́m zemědělstvı́ či pro použitı́ při
záchranných operacı́ch.

Důsledkem tohoto rozvoje je také projekt na vývoj multifunčnı́ho mobilnı́ho robota, který
by byl schopen vykonávat různé úkoly automaticky či polo-automaticky. Hlavnı́ motivacı́ bylo
zejména využitı́ pro záchranné složky při prohledávánı́ budov. V dalšı́m textu bude kolový robot
popsán nejdřı́ve z pohledu hardwaru a následně z pohledu softwaru.

Kolový robot
Vyvı́jený kolový robot (Obrázek 1 vlevo) se v současné skládá ze dvou základnı́ch částı́.

Prvnı́m je podvozek z RC modelu Traxxas s Ackermanovým řı́zenı́m přednı́ch kol. Podvozek s
Ackermanovým řı́zenı́m nenı́ pro potřeby mapovánı́ povětšinou vhodný. Lepšı́ je použı́t některý
z podvozků s diferenčnı́m řı́zenı́m kol. S minimem úprav by bylo možné použı́t napřı́klad pod-
vozek jackal od výrobce Clearpath Robotics (Obrázek 1 vpravo) nebo některý z pásových pod-
vozků.

Obrázek 1: Vyvı́jený kolový robot a podvozek od Clearpath robotics

Druhou částı́ je senzorová plošina, která je vyvı́jena tak, aby byla na použitém podvozku
co nejvı́ce nezávislá. Aktuálně je na senzorové plošině sada třı́ monochromatických kamer,
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termokamera, laserový sensor (LiDAR) a IMU jednotka. Na plošině je umı́stěno výkonné PC
určené ke sběru dat, mapovánı́ a komunikaci se vzdáleným stanovištěm.

Software
Softwarové vybavenı́ robota je postaveno na linuxové distribuci Ubuntu a frameworku

Robot Operating System (ROS) představeném v článku Quinley et al. (2009), který obsahuje
velké množstvı́ modulů jak pro práci se senzory a aktuátory tak i modulů řešı́cı́ch úlohy s robo-
tikou spojené. Použitı́ ROS je výhodné zejména kvůli implementovanému systému zpráv, které
lze posı́lat mezi jednotlivými částmi systému v rámci ROS prostředı́. Většinou je v prostředı́
spuštěna sada balı́ků. Každý balı́k obsahuje spustitelné jednotky – tzv. uzly. Každý uzel pak
běžı́ ve vlastnı́m procesu. Uzel má možnost vysı́lat nebo odebı́rat zprávu určitého typu do a
nebo z tzv. topicu. Topic je pojmenované mı́sto v prostředı́, kde jsou zprávy vystaveny než je
přijme některý z přihlášených odběratelských uzlů. Zpráva může být jednoduchá – např. celé
čı́slo, řetězec, nebo komplexnı́ složená ze základnı́ch datových typů či jednoduššı́ch zpráv. Po-
dobně v rámci ROSu existujı́ i tzv. služby, které se lišı́ v tom, že mı́sto odběru topicu si uzel
přı́mo zažádá dané službě o nějakou informaci či výsledek výpočtu na základě předaných para-
metrů. Služba se dá přirovnat k funkci. Dále je výhodou ROS, že může běžet na vı́ce počı́tačı́ch,
přičemž i zde funguje výměna zpráv. Nenı́ tedy nutné řešit předávánı́ dat mezi počı́tači.

V rámci vyvı́jeného kolového robota byla v ROS implementována řada uzlů pro ovládánı́
robota ze vzdáleného počı́tače, komunikaci s webovým GUI pro operátora, snı́mánı́ senzorů či
mapovánı́ okolı́. K mapovánı́ může být v rámci systému použit libovolný systém řešı́cı́ úlohu
Simultánnı́ Lokalizace a Mapovánı́ (SLAM) – článek Durrant-Whyte a Bailey (2006) –, která
tvořı́ 2D mapu v podobě tzv. grid mapy. V přı́padě vyvı́jeného kolového robota byl nasazen
systém Google Cartographer, který byl představen v článku Hess et al. (2016).

Závěr
V rámci projektu byl vytvořen kolový robot ovládaný ze vzdáleného stanoviště schopný

pohybu v terénu. Do budoucna se nabı́zı́ rožšı́řenı́ o plně autonomnı́ mód a vzhledem k přı́tomnosti
monochromatických kamer a termokamery i k rozšı́řenı́ funkcionality v oblasti rozpoznávánı́
objektů z těchto dat.
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