Préce popisuje ndvrh a implementaci fidictho systému pro autonomniho
robota, ktery je schopny projet uzivatelem definovanymi body v neznamém
prostiedi, bez kolize s prekdzkami. V préaci je uvedena analyza dostupnych
hardwarovych a softwarovych feseni, modularni navrh s implementaci fidictho
systému rozdéleného na samostatné pouzitelné podsystémy (fizeni, lokalizace,
planovani cesty, jizda robota po hermitovské kiivce a nizkoturoviiové ovladani
hardwaru robota). Price také uvadi popis pfestavby soucasné skolni robotické
platformy.

Implementace byla otestovana na vzniklé robotické platformé. Jizda robota
po hermitovské kiivce umoznuje plynuly a v nékterych piipadech i rychlejsi
prujezd definovanymi body, nez prujezd sklddajici se z otaCeni na misté a primé
jizdy.



