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Abstrakt
	Práce se zabývá rozborem problémů vznikajících při úkolu sledování černé čáry, jejich řešením a výslednou konstrukcí a programem pro autonomního robota. Tato úloha je poměrně častou výukovou metodou senzoriky a autonomního řízení. S touto úlohou se lze také setkat v různých robotických soutěžích po celém světě. 
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1.	ÚVOD
	Robotické aplikace se stále více vyskytují v průmyslu, což je důvodem, proč se rozvíjí na středních odborných školách výuka automatizace, robotiky a mikroprocesorové techniky, a tak lze na středních školách narazit krom teoretické výuky i na výuku praktickou, což znamená, že je nutné do škol poskytnout potřebné vyučovací pomůcky. 
	Právě robot, který bude sledovat černou čáru, je typickou výukovou aplikací z oblasti senzoriky a samočinného řízení, a tak by mohl dobře posloužit i jako pomůcka pro výuku. 

2.	ROZBOR PROBLÉMŮ A JEJICH ŘEŠENÍ
2.1.	NAPÁJENÍ
	Základním problémem bylo vyřešit, jaký druh baterie zvolit pro napájení, jak zajistit její ochranu a dobíjení, a jakým způsobem realizovat stabilizaci napětí 5V pro napájení logiky, tedy procesoru a logické části H-můstku, a senzorů.

2.1.1.	Akumulátory
	V dnešní době lze na trhu zakoupit nepřeberné množství akumulátorů elektrické energie různých typů a odlišných provedení. Při výběru vhodného akumulátoru jsem se rozhodoval podle nominálního napětí článku, počtu nabíjecích cyklů článku, kapacity, ale vzhledem k tomu, že se jedná o pojízdného robota, rozhodovala při výběru i hmotnost a geometrické rozměry.
	Vzhledem k dostupnosti jsem se nakonec rozhodoval mezi NiMh (Nikl - metal hybridový) a LiOn (Lithium - iontový). Jejich vlastnosti jsou stručně popsány níže. 
	 Výhodnější se nakonec ukázalo použít LiOn akumulátor, byť je pro jeho použití potřeba navrhnout ochranu, protože při nesprávném zacházení, jako je např. přebíjení nebo zkrat, může dojít k jeho vznícení a explozi. 

NiMh akumulátory
	NiMh články mají poměrně nízké jmenovité napětí 1,2 V. Na plně nabitém článku je napětí až 1,4 V, na vybitém 1,0 V. Životnost akumulátorů se pohybuje kolem 1000 nabíjecích cyklů. Na další stránce jsou uvedeny základní vlastnosti těchto akumulátorů


Výhody:
	-	bezpečnost provozu (LiOn akumulátory mohou explodovat při špatném 			zacházení)
	- 	jednoduchost aplikace (není potřeba žádných obvodů pro kontrolu a ochranu 		baterie)
Nevýhody:
	-	 malá kapacita (proto články mají větší rozměry a hmotnost)
	-	 samovybíjení  (až 30 % za měsíc )
	- 	nelze je vybíjet a nabíjet velkými proudy (ztratí kapacitu)

LiOn akumulátory
	Lion akumulátory se dnes běžně používají ve spotřební elektronice, zejména v noteboocích a mobilních telefonech.  Jmenovité napětí je přibližně 3,7 V a vydrží až  2000 nabíjecích cyků. 
Výhody:
	- 	vysoká hustota energie (mají velkou kapacitu i při malé hmotnosti a 			rozměrech)
	- 	netrpí samovybíjením (pod 5 % za měsíc)
	- 	nemají paměťový efekt (způsobuje náhlý pokles napětí při zatížení, pokud 		akumulátor nebyl  před nabitím plně vybit)
Nevýhody:
	-	stárnutí (baterie pomalu ztrácí kapacitu i bez ohledu, zda je používána či 			nikoliv)
	-	nebezpečí výbuchu nebo vznícení při špatném zacházení (nutnost ochranných 		obvodů) 
	-	nesmí se úplně vybít (při napětí 2,8 V je velmi těžké je zpět oživit - ztratí 			kapacitu)
	
Pro použití LiOn akumulátoru jsem provedl návrh modulu LION2CELL01, jehož dokumentace je uvedena v kapitole "Dokumentace navržených modulů" na straně .


2.1.2. Stabilizace napětí
	Pro logické části elektroniky je nutné získat odrušené a stabilizované napětí 5 V. Toho můžeme nejlépe dosáhnout dvěma způsoby. Prvním je použití spínaného zdroje, tím druhým je s pomocí lineárního stabilizátoru. 
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