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NEUROBOT



Pôvodný zámer  “myš v bludisku”ý y

Súťažná úloha:

Navrhnúť a zostrojiť 
mikropočítačom riadenéhomikropočítačom riadeného 
autonómneho mobilného 
robota (myš), ktorý dokážerobota (myš), ktorý dokáže 
prejsť zadaným bludiskom 
do cieľa v čo najkratšomdo cieľa v čo najkratšom 
čase.



Základné informácie

117x84x100 mm
1kgg
Diferenciálny podvozok 
(L & R motor) a tretí(L & R motor) a tretí 
oporný bod
8+4+2 senzorov8+4+2 senzorov
uprocesor ATmega32
Li-pol akumulator
4 úrovne



Diferenciálny podvozoky p



Pohony (dva krokové motory)y ( y)



Senzoryy

8x IR pre okolie robota
4x kontrastné pod p
robotom
2x binárna informácia2x binárna informácia 
o fyzickom kontakte
(2x tlačítka voliteľné(2x tlačítka voliteľné 
vstupy)



Spodná úroveň riadeniap

Riadenie motorov
Senzorové informácie
Komunikácia



NEUROBOT

Robot riadený NN
Malý výpočt. výkoný ýp ý
Externý PC/NTB
Potrebná komunikáciaPotrebná komunikácia



I/O operácie/ p

Vstupy
!xxyy

Výstupy
yy

xx ľavý motor
yy pravý motor

x_x_x_x_x_x_x_x__y_y__z_z__q_q_q_q

bitové hodnotyyy p ý
Hodnoty: 
00 max dozadu

x prekážkové senzory (8)
y nárazník prvý ľavý

04 min dozadu
05 STOP

z tlačítka 1 2
q kontrastné senzory  (4)05 STOP

06 min dopredu
10 max dopredu10 max dopredu



Zber dát



Priestor pre robotap



Schéma riadenia robota s NN



Video s biologickou neurónkou g
(H.M.)



Sem. projekt  &p j
diplomová práca

Navigácia 
mobilného robota v 
neznámom priestore
Návrh kognitívnejNávrh kognitívnej 
architektúry 
mobilného robota namobilného robota na 
báze neurónových 
sietísietí
Mecanum podvozok
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Ďakujem za pozornosťj p


