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Autonomni navigace kolového robota

Josef Svec!

1 Uvod

Cilem této prace bylo sestavit funk¢ni fidici systém tak, aby kolovy robot dojel na misto
urceni v mapé, kterou si sdm vytvaii béhem jizdy, a sledoval vytyCenou trajektorii co nejlépe. Ke
splnéni tohoto cile bylo nutné vyfesit nékolik dil¢ich ukold. Nejprve bylo potieba zkompletovat
robotickou platformu a vyfesit napajeni vSech soucésti. Déle bylo nutné feSit predevS§im fizeni
motort tak, aby se otacely poZadovanou thlovou rychlosti. V dalsim kroku bylo potfeba vytvorit
model fizeného robota a nasledné s vyuzitim frameworku ROS (Mahtani et al. (2018)) sestavit
cely systém tak, aby plnil zadany tkol.

2 Rizeni motoru

Bylo nutné zajistit, aby se motory oticely pozadovanou thlovou rychlosti. Pro fizeni
stejnosmérnych (DC) motora se nejcastéji vyuzivaji PID regulatory. Jedna se o zpétnovazebni
regulatory, které vyuzivaji méfeni aktudlni tihlové rychlosti pomoci enkodéri a podle toho upra-
vuji velikost akéniho zdsahu. Tento pfistup zdsadné ovliviiuje presnost a kvalitu regulace (As-
trom a Murray (2008)). Rizeni DC motorii kolového robota v této praci bylo providéno mi-
kroradicem, takze byla vyuzita diskrétni verze PI regulétoru, jako specidlniho pfipadu spojitého
PID regulatoru. Derivacni sloZzka nebyla vyuzita, protoZe by dochédzelo k zesileni Sumu méfeni.

3 Model diferencialné rizeného robota

Diferencidlné fizeny robot je takovy, kde se nezavisle pohybuje leva a prava strana pod-
vozku. Zataceni se provadi smykem a robot je schopny se otoCit na misté. Bylo nutné popsat
presny kinematicky model, ktery stanovi pozici robota v prostoru (roving) na zdkladé ¢asovych
priib&hi rychlosti kol na jeho levé a pravé strand. Rizeni kolovych robotii je vétSinou feseno
kaskadné. Tento pfistup zvySuje celkovou presnost regulace. Nizsi stupen fidi pozadovanou
tihlovou rychlost otd&eni kol a vyS3i stupefi fizeni zajiStuje regulaci na pozadovanou polohu a
orientaci.

4 ROS

Softwarovy rdmec ROS (Robot Operating System) je v dneSni dobé velmi rozsifenym
nastrojem pro vyvoj robotickych systéma. Jeho hlavni vyhodou je prenositelnost mezi riznymi
HW platformami. ROS byl vyuZzit z toho ditvodu, Ze obsahuje veliké mnozstvi hotovych balikl
vhodnych pro feseni této dlohy (Navigation stack, Gmapping (Grisetti et al. (2007))). Pro zpro-
voznéni tohoto vykonného ndstroje je potieba znat presny kinematicky model robota. Déle je
nutné pouZzivat lidar, aby se robot mohl vyhnout pfipadnym neptfedvidatelnym piekdzkam.
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5 Experimentalni testovani

Meérieni slouzi k porovnani naplanované a realizované trajektorie a déle slouzi k ovéfeni
dosazZeni zadaného cile. Robot byl postaven pred prekazku (papirova krabice) a cil byl umistén
az za ni. Pro zméfeni skutecné realizované trajektorie byl pouzit systém Vicon. Naplanovana
trajektorie 1ze zobrazit ve vizualizaénim nastroji Rviz (soucast ROS).
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Obrazek 1: Uskute¢néna trajektorie okolo prekazky

Robot nalezl trajektorii s nejmensi cenou a nasledné trajektorii realizoval. Cilovy bod byl
dosazen se zadanou presnosti. PfekdZka nebyla porusena.

6 Zavér
Vysledkem této prace je kolovy robot, ktery dojede na misto ur¢eni v mapé, kterou si sdm

vytvari pomoci algoritmu Gmapping z lidarovych a odometrickych dat. Pokud se v naplanované
trajektorii objevi pfekdzka, najde si robot alternativni trasu nebo se zastavi.
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