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ABSTRAKT
Bakal §Ssk§8 pr&ce se zablv&obvbnbaa BDvromedr |
s ¢ ® npyezetaci jeho pohybu. Konstrukce rabdt u d e | §stel hDg vyiehBizeov ar

funkln2ho vzorkuh dU8stehoNDzhuUdgenBwmadelvéowaasdnza kar
prost Sed? bude MaxoA @innenazedBd. kVyneengti ky kol a
vytvoSen®ho pluginu v prostSed2 Xpress.

ABSTRACT
This bachelor thesis deals with creating a 3D model of a-thineel mobile robot and shows
the design for itEs mot i lbabased parlyon theexistingpototype.n o f

The design is partly b dkeenddelmgandanimalien envibosment wih i n v ¢
be the Maxon Cinema 4D software. The resolving kinematic animation and wheels will be made using
the Xpress pluig.
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1 Pvod Stranal3

1 bVvOD

Pol 2t al ov8 anidrmegEn s ed o/bas ¢l3®y rif.idI8eoks ®p rsac ®ny , t
virtuBl Aadkprbudov apprewvegpPdihevimhped ganSe d?

Vbakal §Ssk® prgci s% § rb2urd e ke n zmatl ivak ® hroo zpdh y &
t S2 kol ow@hoj ethmbopSeveden2 caeo Re§lknlal mo@elanihnma?
vpohybu do | akl®hbookvod lin ® njlbaheol epn?|l oah yt,entio pohyb s
zachovat i prhkanaty? manemhcsthckfspohyb robot a

ProstSed2m ani mace budeudoevSl n®UPr set Sek2mi c Ip
vm2z stnosti.

Vpr§8§ci d8le rozeber emeaddrmdlo mk rnRe wlzikod ymojdae
zvol en®ho animaln2ho programu.
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2 Mobil n2 roboti Stranal5

2 MOBI LNE ROBOT

Mobiln2z robot je nejlastDji eIelgtromenthmanickT
a ovlivRovat jej. MTge m2t rozd2| nl rozsah auto
oper 8§t piSaps semiautonaomaaé ol § stk ltamyd ®aol tipol malmnazu)t o n
(schoperpr acovat plnhD bz |idsk®ho z8sahu)

Mobil n2 roboti sm?2 svtya@l? vagj 6 lzleg wm®ka twhNDgko do
p r o sch(&diaté) nebbkpr ozkoum8v_8&n2 novlinlh hl ikdosuttvfu zat 2 m n
2.1 Historie

Poprv® sl byboApoboi fidromenohSe uRi MeRz8&I1 n2 robo
vioce 1920. Vyn8lezcem toho d9 ova je ovgem jeho

Roku 1954 podal George Devol pr vstUnimatoon e n t n é

vyrobila prvn2ho(pmn)] mysh @ v®h loepnSodbdortjie gonSehno§ grets t a
druh® a zavedemceddl[8pr ovozu byl v

Z8kl ad mobiln2 robotiky dal r ob o troceAlS8®a k ey
vizkumseimveéesan SRI. Steglprosl pedpgmclz mobiln2ch rc
zjednodugen® angliltimylpsfas e h.exidioitcagahyosa poj e n 2

vm2stnostech a vyshTbat se pSek&§gk§&gm.

-
=
=
-
=
-
-
-
-
-
;

w

Obr. 1: PrTmyslovl robot Unimate [ 8



2 Mobil n2 roboti

Obr. 2: Mobiln2 robot AShakeyfn [ 8

22 RozdIploednvio z k T

Podvozek nebolii | okomol| n? VastZ8&jl madpe +8&z3dDI
vyobrazeno na obr. 8]

Skupina podvozku

[ 1 : |
| kolové || pasové || kracejici || ostatni |

— kracejici| — plavajici|

—skakajicl —| 1etajizi |
—| plazivé |
—|Eplhajici]

Obr. 3: RozdRlen? konstruk|n2ch skupin p

Z§k|na\div|jemr]a konstrukci mobil'nzho robota | e, z
nebo vpiosSnsSendeenkovn?2ho piImstpeddesbupel PoBos p
vil enit ®np otdemmo®nsuk, ®mavd a v ¢ Oh apr o | | omPé&ch Vnhi TtSSen 2dm s t

pr osn Speodt2o m potylsvb dathev §ch, potf9ub2ch a podobnh.

Pro n8§8g projekitl myklalodypdiivoBkemTenmép Sednost pSede\
vman®vrovac? schopnosti. Nej |l astDjiov®e pwwWsvkyztkwyj.
Dvoukaldou® |jak ¢gesti lpolaxi ® t@andSo mkeyw yssek yvw uj 2 a p
vizkumn@Qvyugit 2.

221 Di feren| poivoz? zen ®

Pro tS2kolov® aMaljtty Skvold okva® ar orbeoz §v.i sl e poh§n
nepdr §NnNN® smhDr ov® kRdvon o(vn§ehbao jkeo |zaa)j i @& Ninwan2om Nk ol e



2 Mobil n2 roboti

(nebokoly) Typi ckTm pS2kladem takto S2zen®hmwoolb othiodlal m
vysaval.[9( obr . 4)

Obr. 4: Mobilindbooba#iiMaysa¥v

2.2.2 Podvozkysv2 ce stupni volnost.i

Maj 2 dvd ©Séhi@miBasgupvpSededaavzadTytokooozky p o mo ¢ |
umogRopat velmi M®Bzvykl ® pohyby.

223 Podvozky S2zen® Ackermanovim zpTsobem

U tS2kol ov®ho robot a ht§mhmt® at ydpvud jkeo Ikaa dSniod i kt a
poh&§nhNng§ a jedno Siditeln®. PS2kladem [PlJe mobi | n?

U |tySkolov®ho robota jsou dvhR kola hnan§ a
trochu jinak 270 Tvodugd®eokiasuje jinou dr8hu. Tento druh
aut om@aoi I T.

Obr . PodvozeeAkobalrmrHckﬂo'boﬂc@EQ] robot



2 Mobil n2 roboti

224 Synchr onmdiivoky zen ®

Jsou to podvozkys Semi nebo | tySmi koly. Vgakhngekmhp
vgdy st ej nou rPydlvlozetk im8natealeern?s.pol er antlo |henma2c 2k oSl
Vy u g iDtcobofpep Sedevg2m ve venf%kovn2ch prostor 8ch.
225 Troj Yhel n2kovSempmiodvaze&b® nez8§visl T mi kol vy

Konstrukpedy®zhToje navrhnuta tak, ge maj ?
proch8zej 2 osam jtd)giight NDp awrbo&l | eh skolgehelobvgkky
umogRuj 2 volnl [0kl uz ve smRru osy.

226 Gestikolov® podvozky
Jsou stejnndyakloy pSsonem®y pomykem. MTgou bTt t.

zadn2ch S2zenifch kol . Ugit2 maj?2 pSedevg?2m ve Ve
a nerovnosti. PSZakTaeéem t akjoevs®hok ol olydt mo.bi | n?2
Technickou a t ec hnoomtoog iocdkvolit vi?S enva haumevr i ck§ spol e
NASA. [9]

—— -l e

5. ol ;e
" Obr. 6: Mobiln2 robot Sojoumer ( NA

23 Dr uhy paxdraendgrgie
Kpohonu mobiln2ch robotT se vyug?2ysBu jimej m®na

stejnos mhotory® (sDGS2 Jrmow® S ACNnosmNrn® motory se Vyu
jejich j ednwlidhuogdy SPmideoiaTi tj2e njeejgi2c hr oz mNr pSi dosa
v T k o[10u .

Zdrojem energi e b(lgua8l vnaenjilcakel b 0] |ia8kntBalkt) ke&iiar .nen:
mogn® znowvuednya bp2opjoeuppbg 2t\v2at . Oproti tomu akumul 8§t
vyug 2 VEOR .

24 VI bRNr mobi&an2ho robot

Pro n8g projekt byl vybr & etsmbjkdtyhabl. H).Rokaov T , t
robota poh&n2 tSi stejnosmRrn® motory, kter® jsoc
je mogn® pSipevnit jak®koli evatgern?2p $S2pRadde njze (I
pSipevnhDna web kameéiaks§r el @t abraRaut o

Vihodou tohoto robota je prg§vn jig zmi Rovan’
pohybu je s en se dostat | do tNgcet edro®nw.pnl c
TS2kol ov bot se naecnhl8zs?t vna. HRlaek uzl htolx osvternooj nc?



2 Mobil n2 roboti Stranal9

Wustroj2 a je schopen se pohybovat. Nyn2z se pracu

Obr. 7: Model asv$2elsaniNa w®&H ani r &hod ty
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3 TvTrl 2 programy

3 TVSRLE PROGRAMY

Nebol i model ovac?2 software mTgBmehlpmvoondDIren
j sou konstruk] n2 nebo ani mal n2 progr amy. Konst |
mokel u pro simulace a tvorbu prototypT nebo pro
tvorbou pr8vn animac2, designem a realistickIm v

31 Konstruk|ln? software

Jinak t a kn@& z Ty vGBAND s y dcor@potgraided designT pol 2t al em podpor
projektEtavsnuje velkéarlsmsmagépcrhcagwrkaanf[mu Mahldbri 2t t v

sur|litim zamhRSenR2h | i bez zamhRSen?

D2ky specializac2dap®mgodwmlt yz wmptHin®Sivt pr oj ¢
pSedgé m kv Tli existenci pSeddefinovanlich z8kl adn
existence n&stroj T prova$enzsaRemic oplue cehlTe k tordoltietckh
nejrTznNj g?2 spoj e, vedenz2nadsit akwdmood kyoldwE xis  t zwj:
vkl 8dat ji g hornaowtep geondze§ k| ad nd22ckhy Ydbdji hoxvmmlii tmotde
do nageho konkr®t n2ho pogadovan®ho modelu (groub

Nej | apadijal iszovan® zCGADN®&nyast ®my j sou

311 Str o] 2CAMMCAE v 2

CAM syst ®myaidédananuafpactutingp ol 2t al em podporovan® obi
vyug2vaj2c?2 se pro programovsg8§n2 CNC strojT. D2 ky
t ak pracovn? dr 8hy tpXxcchgroamy§ spato$?2T.. QKeTzIiA,t ySwr
GibsCAM aj.[12]

CAE sy €onputeyaiddd engineeringpo| 2t al em p

I

) dporovan® inge
se nap®d &l wdok8n2 robustnost [13] onu

o}
k komponent T
312 Stavebnictvz a ar EMDt ekt ura AEC, Bl M,

AEC sy f@rchBantyreEhgineeringConstruction)
BIM syst®my (Buliding Information Model)
CAAD syst ®myaided achiteptwral design)

Soubor syst®mT vDnuj 2c? s e probl ematice st a
programy vtomto odt v2 pat $S2 napS$2klad Archi CAD, Aut oCA
Bricscad apod.

3.1.3 Elektrotechnika PCB a EDA

PCB s ypsrte@aircuitboardsd eska pl ognich spoj T)
EDA syst®m (EIl ectcronic design automat.

Jsousft wareprsd onm¥er hyche I$y<'|§|drl®u‘rg]‘ndchh spoj T a in-
obvodT. Nej poug2vanhj g2 programy jsou Or CAD, Rac

32 Animaln?2 software

Ani malmr ogr amy rmreo hvay uggdwlatj ek lvamB, ugh wwb yhz rBycshu
nebo pro prezentace rTznlch n8vrhT.

Pr vene?2l ovel ern2 fipllmmipuvge tkat epro® mjteay Toavy8 Satnoirnya c(eP
hr al k)99

Tvorba animacnelDkeoti ksk|l §8@&88t 2z: tvor bobasvimodeha,
rozpohywbposinedn2 SadhD rendering sc®ny.



3 TvTrl2 progr amy

3.2.1 3D model

Vmodel ovac?2 m psrofnt2wafr 8z is ev yt voS? pO'I'!dZI’t§at~!(1)W~TT t
model (obr. 8), se kterl m se d8ave cper & akjoer.l c\hl gnoa

Obr. 8: Dr8tovl @amodel mobiln2ho rob:

Modely se vytsk§Rdnpomoag2eometricklich tvarT,
Kt vorbhD modelu je tak® mogn® vyug?2t napS2kl ad
pSenese do opmN2tdalS8¢ Nn®hdé pob@®elmogn®t ¢ eigt Deupr av
pogaTfl[®v k

Model sebosdk]l,§k&izvek a polygonT.

322 Texturaovo8snzDt |l en2 sc®ny

Pro realistick® vyobrmareifi§e nl 38 st & x tcsuc@tnry2 stelllve)
plochy. Jako textura mTge slougit |jarkocdr |[tietx& uly:
mTgeme model ech vytnvaoSirti §tlalk  avkloa sptrnJohsltd4 nost , o d

Os vdlis?zlc ®npyr sw®ahdyp o moc 2 s ®r is¥ NseDt sle. nastavuj e
jas i druh st2novgnz2vpsBedmBtT, kter® dan® svDtlo

3.2.3 Animace

Z8kl adn? zpTsob tvorby
postupnl pozice model u, Kkt
Pro vytvoSetedyppseshuypoDstkzaka

i mace je pomoc? k|
chceme rozpohybova
nNkol[bli k z8kl adn?2ch

Pro ani maci exi stuje bamiemasl n®acdha pnrSosgtrraomTl. aT
zabTvaj?2 napS$2klad pohyby aut, odRvT, vlasT, Vv
odrazy.[15]

an
er |
dit



3 TvTrl2 progr amy

3.2.4 Rendering

Posledn2 f&§z2 pSi tvor bn a mibDmo voa nv&yhoob roabzreanz2Zu

v gemi parametry, kter® jsme do n2 zasadily (pohl
BTvg velmi |lasovhD n8§feknécl pSvDtsdogh tNpHRich
pougito vikonnlch pol2talovich stanic a mnohdy
renderingu (propojen?2 v2ce pol2talT a rozdnDIl en?
Obr . 10: Nal evo 3D model, napravo vyre

3.3 MAXON Cinema 4D

Pr o projgigb vy | vybr8n animaln?2 prlopamf &MaAXONSICn
model ovac? ,a winom@§ iMBajgmi ok ou marchiekianic®vizugligag,i t 2 (
produktovl design, mul tkitrg®cdi a,n ar\ead A& [ZIRKEAMEIk f i | mov

Jeho vihodou se mTJTge st&t jak vynikaj2c2 p.
ovl §dg§n2, girok§8 gks&8la modul T nebo mognost pSids§

D2 ky piompoStetT] a export fdom§tIEnilehmagdrn®i guh o
modely zz i nTch programT. ho se d§ wvyug?2t pSedevyg
zasazen? do sc®ny, ki hmT4® aTanwvmabvonBeh BDvpr

CINEMA 4D - [Mobilni robot.c4d *] - 3K

<+ EICIEE ® © @ SIS

To
Bl €

Obr . 11:MAXONCInenadD 2



3 TvTrl 2 programy

3.3.1 Moduly pro Cinema 4D

Advanced Renders e vymurgéd vgokr ol i | ® n as tjghorneon?n orsd redre r i
mT g edmes § hnoutg2rheoa lvizshtlieldtuNjv[i7Zls | edn®ho sn2 mku.

BodyPaint 3Dmoduls | opuog &% or bu t e RimiYy7] a pr §ci s

Dynamicsu mo § RujaedigpSimodel Tm fyzi k&8l n2 vlastnosti
t Sen2, prugnost, gravitace, v2tr aj. PSi animaci
koliz2 a defor mact2zv.UmadRktkalkn® ptrikl ceosvygku sisi kT mir T ¢ h
objekty kd e f or maci . D2ky dynamics je mogn® takov® ar
Vipolty deformac?2, odrazT [46Jod. se provg§d2 zcel a

Hair s | o wgy?t vko Sen? realist(dk®hovivahtl@Bddy cahmiugé

atravvani maci podle pSedem 1&rkio pgSichdafa]st dvierkiodh zhoc
MOCCA modul Vyugijeme pSi ani maci postayv vi] e
kinemati ky mTgeme vytvoSit tvar phytbawvyg nmnelesina
d2ky vazb§8§m a parametrTm | e | evdinrotduu§gl gre2. sPiSmul &n
sn8zvem Clothil da. D2ky nRlmu | ze nejenom vytvoSi
je pevnost, | i dykRamimkpaSv| gt[h6Pi kakti za whefa.
MoGraphj e n8stroj, kterlT dovede ovryiggeinneslonv2ahto |oibbj
kontrol ovat jejich chov§gn? v [t evtorr Ib D ach i exklazwy2i .z n N e |
videokl!l ipT, | i znDIl ek. Pro ani maci t Dchto klonT

chovg&8&§n2. Je tak® mogny® nwb jheukdtbyy rdc? zkpyo hsypbeocvi aS8tl nv mu
[16]

NET Renderaneb s2 Sovli r ekt doenmrui,n gj.e Mzvholrebdae na ni ma c 2
vis filmu 24 a v2ce sn2mkT, tak i dnegn2 vipol et
jde o renderingve vy s o k ®) \ktvoamitiot pS2padhN je vhodn® poug?2t
umogRuj e thoknmlcd TPEB/kloR ipkr oppod j2ittad 8[P wmear bag zvi T pkd |i eetn |
rozdRlit mezi vIikon nRhRkolika takto propojenlch
pro viipglol et .

Sketch and Toonu mo § Ruj e 3vDy tpvr8cSsett Sevd 2u mizdlcehonk @ kk®r ensetbyo.
nNDkolik styl T vistupu a mognost tak .\maxiumpayl ilzzoev
pot ® i predl6lznhD ani movat.

Thinking Particles vy ugi j e me, pokud chceme m2t kontrol
ovlI 8§dat proudwnw| vkedupld et uj 2 c 2olsobr ¢ a8gsatviact appooddl.e Lp
zadanT c hvzhledetllooksomep? ost Sed? nHEHBo mezi sebou.

3.3.2 Pluginy pro Cinema 4D

Mi mo standar dn? moduly je tak® mogn® instalc
ziehodugeséedel v | i ani macemi
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4 MODE L OV GNEXTURAMI

Jak jig bylo Seleno, pro vytvoSen2 animace b
| 8st 2 byl ®nmiedeumoodbe |l onvvalmo dr8d ly budokycA8MUT FSIVBr n D v | et n N
j ehs2t 81 Tch pSedmndt T.

Pro vytvoSen2 komplexn2ho model u jsme postupt

41 Model mobi&an2ho robot
Mobil n2 robot obsahuje nRkolik d2l]| 1oWw8hgst?

jednotlivich parti?2 jsme je postupnh vkl &dali n a
Zaprv® jsme musel:i vymodel ovat kol o robota.
kovovou kostru kola (obr. 12Ce |l kov Il pr TmDRr rnel a j sme volildi 120

Obr. 12: VgesmBDroa@d%klol ® mMmM®s®i ) n2ho rob.

Tuto | 8st kola jsme zkop?2roval. a posunul i V
dTl egitokteevpuadg) esbudeme pracovat. ObnN tyto kc
podle pohybu robat

Obr. 13: Sestava vgesmbDrov®ho kola mob

Celou tuto hotovou sestavu jtakewWgba®intbi . dv¥ r
r&mu se budma |kepaclht §] et )

Dal g2 f8z2 je vytvoSenmXtomaljsmechypt Bgpadal]
korpus zp | e cvheT ,k | |l ep kol a, mot or kol a, akumul 8t or
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konektor mou aok wmu | p§S2ocrhuy t&k hor n?2 kryt motoru. Vg
posklkgd@ldpozic, kter ®avpOmyuivglerhondktoid vipec och8zej 2
robotaVl sl ednl model je vyobrazen na obr. 14.

Nawecipoy ygo ey robdancam §g2 me postupniD textury. I
vyst dleixltiursamah? K2 eg 8 mo pr ogrearhi Gitn d sdhe4dHDd ea miiir e
poupravil.

Obr. 14: Model robaib e z pSi danTch zaS2zen?

(S S S S Sl S 5o

Obr. 15: Struktura modelu robat

Pro demonstracilzrobhot aj aly uga p SjehhHsamerazp i mp2e v n i
desku p8r zaS2zen? bereddBamv] em Webi H@B@CaddMs m PISii n
dal g2ch dvou jsme vyugili vliastn?2 kreativity a p

Prozj ednodugen?2 jsme vymodelktvarl§ jpeoakigt tmbhdaey.
model y | simeznetgatu® hnlaivi & i dl e vliastn2zch pogadavkT.

kter§ | e vMoldneld ¢pitaSa,ntizeate §zpto&olbil Bds modeldo a pot

Nades ku mobiajsmmep Bbp e o bvintodelowni§sntioj an jak pro zbr.
reflektor (obr. 7).
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4.2  Model chodby

Model ovE§npSeadohbzmdlce®chody. Jej2 pTdorys | sme
pol 2tale a vytvoSili jsmagko shtrpufbonl D §nycadvenlS,e n®o miotded @
sviDtel, stol T, ngstNnek apod.

Obr. 16: DSevhng gidle

Jak u chodby, tak u Dc 2, co,jsth@praccvalip am&e 2 f ot erk¥%diajnamnNSe
ter® jtomu @id 8k dNDkol i k fiottoe kp obzyd Ioj ipotuagk ® j ak o
§smistviPo ot ireal i sti clkol pvozuhgliéwvdn? sTd7@rsyy thityei se St 2 n\

VI ast n2bytleyx tpuorwdiutlye ma |édsla dveS2?, cedul e m?
hydrant ech a ogetheaitorngi c R 8ys haDnnkaz vs k| a dveS2 .

k
|

Obr. 17: M2stnost A5 budovy VUT v

mo d e | m2stnost.i
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5 ANIMACE

Zpd §tjksume z yzaldnae panybirobatpoug Bkt eoT n® ¢gi Sitel nlch
Craft Director Studio (obr. 19) vypadal jakoh o chslept Je t o n8&str oj poug2vani
a ryclotpéywbogn2 dopravn2TyhmohgubdéoSed®T. p§sov® neb
Bohugel pl ugliins tniecdkow erdd z proehay b o v agd p encai gf gidlogbu@noub o t a
tSem vgesmhDrovim kol Tm.

A Craft Director Studio v9.3.1

L N7
"0 @ @ s dWheelerExt_01

Auto-expand timeline
[ Low poly on record

| | Slow-motion Factor 1 <
| RECORD ¥ RESIMULATE |

Obr. 19: Plugin Craft Director Studio

Dal g?2 mognost 2 byl o napsat apliugpirn To gmdt nPahy |
realizovalivn 8§ st r oj i XPress, kterT [Peogoam8sgnz MAXONNC(
vkl §8d&8n2 matematicklch funkcz2.

RozpohybovjSen?2r eraolbeoztdav 8mo f §z 2 c8r.e aP i witigd sednhzma b |
jeho kol a dr wehm8 Wilaa szt&nk2lma ddlo hzyvbl §dnut 2 t Dchto d
ani mace. D®I|I ku fil muDjos me z apddidaiedeihlewd. 120 sekund.

51 Ot 8l en2z kol

U animace robota je tedySpok8iodieachm jakjse sudei t , at
robot pohybovat TNp ikgedbptakdon §n aotbSelcéntT.p atowhi.n Ten s
rozl og2 me na tRoammoscl?alzn®k laa drno2tcahl n2z.or c T z2 sk8&8me p
jednot | Tywbdi kpotlt®a csee] t e me .

511 Rotaln2 pohyb amobil n2ho robot

PSi rotal(she20) poney vgcbB8d2l i gl ob &ltohctor bootlakta r
jsmez 2 skibhl bvou rychl ost, kterou |jsme aayn@BslodbmDnu p

J
|

eho kol azsK&lm j'ahtmeowou r ychl osstt §jveah @ ckolrao.t alcen &
vislednou rychlo<Ltl kayd®mwd ere “hEDV®oFkychlosti |
s|2t8&8n2 celkovlich rychlost? n8¢g visledek zanesen
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Obr. 20: Rotaln?2 apohyb mobiln2ho rot

Kt omuto vIisledku j sme dogli pomoc2 znal osti Z
~Tuto Ywvahu byl odponh&sgéhod@llkgizmM®EddrpoLt upnl
b uRkKgdnadamiavzorckunguj e na b8zi vstupy /vistupy.
| XGroup 30

Osy1
Rotace . P )

Negace
Wstup Wstup &

Pamét
® Uroveri historie
i Vstup

Globalni rotace . B &

Obr.2: VIislednl vipolet rotaln2ho pohybu

PSi tomto popybgramuoméged? vvipoletn2 probl ®m

a zal 8tkem nov®ho otolen?2 r edeodlanoyi 8604 svee nvu
vzd8l enost? skokov8 zmDna hodnoty. Do ani mace s
kola. Tento probl ®&m se nepodaSilo odstranit.

512 Transl aln?2 pohyada mobiln2ho robot

Transl al n? p o h ydo dvpusnm eebeskdimcrim xzd z0Tgki jdka vp S2 pad i
pohybu rtakizddvy<th@& z20mael242 u hodnot nyn2 gl ob8l n2zch

U translaln2ho pohybu opoayuvet Isimiircuh rkootla cwev akdgou
jsou osy kol me z i sebou pvoRsttoliengo ond@@OMg wmsR
mus2me m2t pro kagXmPRr kodw. vKkasgd®2kolzorrwede m2t |

Jako vpyrpvonl22t 8me rozaddbopossBah?2 Tobotbude spo
t Si kola, ovgemevyzpd |829tS§ v aktv TjZe& slpdeeh | ed mo mmbment §
robo vdan® ose. Vislednou rychtr ogbnamet2rmec kpart ® uv
popS2padhN cosinus (podl e%luloyd o bngabtac’bfedodr. T mo s u X
z 2&rhkeychlostk on kr GolsnR&o e pot Sebn® natol en? kola o d

kegl ob81lin2 %peki oat o| enda(obk B2).Aab yvcTh o m ozs?es kraolbiotr yc hl o
vydDhdmeaktu8l n2 visledek pol®o m3ryem PlodI® vdrsd ealk
obnND osy selteme.
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D&l e nagi rzomend rcst amytmo8us,obabychom z2skal. v s
experimentem (vkl 8d8n2 funkc2 a pozorovsg8n2 rota:
p r 8volxatsolutkchhodnot sinu a cosinu nageho %hl u natol

Obr. 22: Natolenzaodshekola vTli ose r ¢

T2m m&me vySegenou rotaci k olaa Bgépikﬂ,n@OZXPri
vidnt na obr . 23. Rovhbotegp®o MBPetheg pBUzE&ohat

robot.

[ | KGroup

i d |

Pamét

® Uroven historie el
® Vstup A

Mat:0decist

Mat:Nasobit

@ Vstup .
Vistup Wistup &

Mat:DElit

Absolutni
@ Vstup Vistup &

. Robot .

Absolutni
® Vstup  Wistup &

Mat:Nasobit
@ Ystup
@ Vstup

Globé&lni pozice . Z &
Vistup &

Konstanta

Globalni rotace . B &
Redlna () &

Globélni pozice . X & Mat:Nasobit

@ Uroveri historie
Vstup

Obr. 23: Rot ace kol a proaviXPressus| al n2 pohy

513 Vi sl ednlT paohy

Cel kovl paphyh
rotalnzhoranpbhy
rotaci pro kagd®

robgt byl o S’e!eno,Nkon§ obecnl
tho. Nage d2l1 12 vipolty tedy u.
ZXeP rte$2s uk ovly.p a\dI8s IneBdsH le dtowanrD : v
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XGroup
a

— Hnhnf |

— Fohot W/

Al IR

annmeine]

l‘_llu;‘ﬁ

L Rnhnf |

zZice . £

Obr. 24;: Rot ace KRrdss mobiln2ho robot
(Ifrotal n2itprodrydl,alldizy I gdtey p,ORB)IbI

5.2  Animace pohybu

Film bude m2t 30 sn2mkT za sekundu. Pro 120
sn2mkT na | asovou osu (obr. 25) . Na | asovou o0s!
natolen2 a posunu r oédmd a4 D Mewtio martzimkky bpuaky BCi cho p
pro n8s plynulou ani maci . Sn2 mky b,asekpgui/bomoaj

vkl 8§d8me zvll§g§,. nejpked e § Musp ey byt volota a pot® d
sn? m§ pPRoozet Veap?S.2 ml m pohl edem robota nen2 potSeb
protoge ta je pSipevnhAAam. na robotovi a pohybuje
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600 800 1000
uly vl |

1200 1400 16
o

Obr. 2B8osalLasov

Obr . 26: Dr 8ha mobiln2ho robota za poug

Obr. 27: Drgbagktamet 9. zKI 2]l ovich sn2m

T2m jsme z2skal.i dr 8hu jak kamery, videk mobi |
budeme postupovatpodo b n . Pro pohywmsikebotm hEmmw budou s
(pol 8teln2 stav a konelnl stav otolenl o 720A).

53 VI ogen2 hudby

Jako hudebn2 doprovod jsme zvolili pS2jemno
vkl 8d8 pomoc? reproduktor u, kterT zviun® . v ydsa%kl §
reproduktor, tak mi krofony Z2arealuim2blsuddbn?2nad opporzc
dobu animace.

5.4 Rendering

Posl edmw?ytiv®sS%enkR koneln®ho filmu je zpracov§gn
vietnhD vgech é&MfNdlkmTypyrugddie di®.aj & md oaud oz prroazcl oi vg8enn 2 f |
(1920x1080)Ke kompresj s me vy ugi | i pkodekgm»@vibu f f dshow s

U videa, kt er ®m prezentujeme pouze o0ot8|lej2c2ho



