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Popis a technické parametry

Experimentální krá?ející robot je vybaven 12-ti servopohony ?ízenými PWM. Konstrukce je vyrobena
z odleh?ených duralových profil?. ?ízení jednotlivých pohon? je realizováno mikroprocesorem Atmel
AVR. Robot lze ?ídit dálkov? z nad?azeného po?íta?e PC, komunikace probíhá p?es Bluetooth
rozhraní. Autonomní ch?ze robotu po rovinném terénu je ?ízena um?lou neuronovou sítí
implementovanou v mikroprocesorové ?ídící jednotce. Funk?ní vzorek slouží pro ov??ování
kinematických, dynamických a komplexních simula?ních a ?ídících model?.
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