OBSAH:

BTINIINE...... oo semampcsens i S e AT T e s s

2 CILE DISERTACNI PRACE ..o, 6
3 PREHITED AKTUALNIHO STAVU OBLASTI SOUVISEJICICH S
PRACT oo e s s e seeeessessesses s s s s es s eses s ssee e

3.1 Mobilni roboty
3.2 Viesmérova kola
3.3 Patenty se viesmérovymi podvozky (koly)

4 METODY A PROSTREDKY POUZITE V PRACI ....ooveeeereinn 1

5 RIZENI VSESMEROVEHO PODVOZKU.........ocmmmmmmmssssssssssssssans 11
5.1 Uréeni maximalniho zrychleni kola bez prokluzu 11

— O 00 ~1 -

5.2 Kinematika tuhého télesa v roviné 15
5.3 Rovnice pro Fizeni vSesmérového robotu 17
5.4 Kontrola pohybu viesmérového mobilniho robotu 19

5.4.1 Vztahy pro urceni polohy podvozku - prvni moznost_ 20
5.4.2 Vztahy pro urceni polohy podvozku - druhd moznost 22
3.4.3 Vztahy pro urceni polohy podvozku - treti moznost__ 24
5.4.4 Teorie pro urceni polohy podvozku - ¢tvrtd moznost 25
5.5 Navrh modelu Fizeni vSesmérového mobilniho robotu ___ 26

B ZAVER .....oooooeeeoeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeseesesesssseseesessessssssesssssssssssssesesessessnnns 2T

T LITERATURA.......cociieemeenissrrressssssernssssrsnesssorspasssssnsassssnnrasasossnassssnsnass 28

7.1 Publikaéni ¢innost 30
ZIVOTOPIS. ..ot e e e eeeen 3]
N 1 0] 72 T 32




