
Práce popisuje návrh a implementaci ř́ıd́ıćıho systému pro autonomńıho
robota, který je schopný projet uživatelem definovanými body v neznámém
prostřed́ı, bez kolize s překážkami. V práci je uvedena analýza dostupných
hardwarových a softwarových řešeńı, modulárńı návrh s implementaćı ř́ıd́ıćıho
systému rozděleného na samostatně použitelné podsystémy (ř́ızeńı, lokalizace,
plánováńı cesty, j́ızda robota po hermitovské křivce a ńızkoúrovňové ovládáńı
hardwaru robota). Práce také uvád́ı popis přestavby současné školńı robotické
platformy.

Implementace byla otestována na vzniklé robotické platformě. J́ızda robota
po hermitovské křivce umožňuje plynulý a v některých př́ıpadech i rychleǰśı
pr̊ujezd definovanými body, než pr̊ujezd skládaj́ıćı se z otáčeńı na mı́stě a př́ımé
j́ızdy.
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