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Motivace:

V posledni dobé se staly finan¢né dostupnymi rdazné robotické systémy
poskytujici zakladni robotickou jednotku stadou sensorti (kamera,
akcelerometr, gyroskop, sonar apod.) a ak¢nich prvki, které lze pocitacove
ovladat. Projekt je zaméren na létajici drony se schopnosti pohybu ve vSech
osach 3D prostoru, jako je napriklad kvadrikoptéra AR Drone spolecnosti Parrot.
Pro rucni ovladani téchto zarizeni existuji jednoucelové aplikace pro mobilni
telefony atablety, ale chybi jednotnéjSi poclitacové prostredi pro rucni
i automatické rizeni, které umoZni programovat chovani drona a provadét tak
s drony komplexnéjsi operace.

Cil projektu:

Hlavnim ukolem projektu je navrhnout a implementovat architekturu pro
ovladani X-koptér (létajicich droni se schopnosti pohybu ve vSech osach), ktera
umozni dalkové fizeni drona a to jak ru¢né tak programové. Ridici ¢ast této
architektury se bude starat o primé rizeni drona, tj. o realizaci fidicich prikazl a
skriptti, zatimco klientska ¢ast bude poskytovat uzivatelské rozhrani, kde budou
zobrazovany udaje ze sensorli spodporou augmented reality (typu umély
chovani drona. Systém bude implementovan pro praci s kvadrikoptérou AR
Drone 2.0 od Parrot Inc.

Charakteristika projektu (funk¢ni pozadavky)

Systém bude navrZen pro obecny model X-koptéry s konkrétni implementaci pro
kvadrikoptéru AR Drone firmy Parrot. Jeho zakladnim ukolem bude vzdalené
ovladani drona a to jak manualni tak prostrednictvim skriptovaciho jazyka, ktery
umozni popis komplexnéjSiho chovani. Nebude se jednat o plné autonomni rizeni
drona (obsahujici planovani akci), autonomie bude reSena pouze na nizké
urovni, tj. realizace zadaného planu s pokrytim drobnych diskrepanci
zplisobenych dynamicnosti redlného prostiedi. Navrzena architektura bude mit



modularni strukturu podporujici snadnou rozsititelnost a pripojeni rtiznych
typi droni.

Systém bude mit fidici c¢ast emulujici on-board software drona a
klientskou Cast s uzivatelskym rozhranim. Obé casti se mohou nachazet na
riznych pocitacich a komunikace bude zajisténa prostrednictvim internetu.

Ridici a komunika¢ni modul se bude starat o ptimé ovladani drona (v piipadé AR
Drone prostrednictvim WiFi) a predavani dat ze sensori pro dalsi zpracovani.
VesSkera komunikace s dronem bude probihat prostrednictvim tohoto modulu.
Budou zde implementovany zakladni akce pro ovladani drona se zakladnim
zpracovanim senzorickych signal nezbytnych pro realizaci téchto akci. Modul si
musi poradit se zpozdénim pripadné ztratou spojeni s klientskou ¢asti. Ridici
modul bude navrZen sohledem na snadné zaclenéni jiného typu drona,
implementace bude realizovana pro AR Drone 2.0.

Zpracovdni dat bude slouzit pro integraci dat z rliznych sensori pro dalsi pouziti
(daje pro uzivatele a pro pouziti pti ovladani drona). Zakladnim ukolem tohoto
modulu bude poskytnuti informace o stavu drona specialné jeho lokalizace v 3D
prostoru. Modul bude vytvaret 3D mapu prostredi, ve kterém se drone pohybuje,
a bude poskytovat 3D souradnice polohy drona. Zpracovani dat bude probihat ve
spolupraci s ridici modulem a jeho vysledky tak budou moci byt vyuzity i pro
nizko-urovnoveé rizeni drona.

Klientsky modul bude poskytovat uzivatelské rozhrani celého systému. Budou
zde zobrazovany udaje z dostupnych senzorti, modul musi byt pfipraven pro
rizné typy senzori. Senzorickd informace bude zpracovana do podoby vhodné
pro uZivatele, napriklad obraz z kamery bude volitelné doplnén o dalSi udaje
typu umély horizont a udaje zriznych senzorii mohou byt integrovany a
prezentovany spolecné (napriklad vyska a rychlost). Z klientského modulu bude
realizovano ru¢ni ovladani drona a to jak formou primého ftizeni napiiklad
prostrednictvim klavesnice tak moZnosti vyvolat preddefinované akce. Bude zde

také mozné zaznamenat, ulozit a zpétné prehrat chovani drona (flight recorder).

Skriptovaci modul na bazi Urbi SDK bude integrovan do klientského modulu a
jeho hlavnim uUkolem bude umozZnit programovat chovani drona. Jeho soucasti
bude otevieny skriptovaci jazyk pro popis chovani drona. Tento jazyk bude
podporovat sekvencovani primitivnich akci, tvorbu vétveni a cykli a reakci na
rizné udalosti (senzorické vstupy). Otevienost umozni rozsifovat jazyk o dalsi
primitivni akce a podporované udalosti (senzorické vstupy). Soucasti modulu
bude intuitivni graficky editor umoZnujici navrhovat a upravovat skripty a
sledovat jejich provadéni.

Platforma:
* Klientskd cdst software bude multiplatformni pravdépodobné reSena
prostrednictvim webového prohliZece.
e Ridici &dst bude realizovana pro zvolenou pocitacovou platformu,
Windows nebo Linux, tak aby mohla komunikovat s AR Drone
prostrednictvim WiFi (nepredpoklada se on-board implementace).



