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1 Úvod
Dosud velkým nedostatkem bezpilotnı́ch letadel byla jejich výdrž baterie. Existuje celá

řada možnostı́, jak zvýšit jejich operačnı́ dobu, at’ se jedná o využitı́ spalovacı́ch motorů, napájenı́
pomocı́ dlouhých kabelů během letu nebo odlehčenı́ celkové konstrukce a využitı́ většı́ch ba-
teriı́. Všechny tyto varianty majı́ ovšem své značné nedostatky. Na tuto problematiku se lze
podı́vat i odlišným způsobem, kdy akceptujeme fakt, že dron má značně omezený čas ope-
rovánı́, a budeme jeho baterii průběžně a autonomně měnit, aby mohl pokračovat ve své misi.

Tuto značně komplexnı́ úlohu lze rozdělit do několika dı́lčı́ch celků. Jednou z částı́, kte-
rou se budeme i dále v přı́spěvku zabývat, je vytvořenı́ prototypu robota, který zajistı́ výměnu,
nabı́jenı́ a uchovávánı́ bateriı́. Dále tento systém musı́ obsahovat algoritmus, který je scho-
pen vhodným protokolem komunikovat s ostatnı́mi drony a korigovat jejich výměnu. Během
přistánı́ a samotné výměny je nutné i přistávajı́cı́ dron neustále napájet, aby nedošlo k přerušenı́
probı́hajı́cı́ho úkolu.

2 Popis prototypu
Při návrhu Droneportu byl kladen důraz předevšı́m na mobilitu a možnost snadného

uvedenı́ do chodu. Tento robot je konstruován tak, aby ho bylo možné použı́t pro celou řadu
nejrůznějšı́ch dronů, kde je potřeba pouze modifikovat uchycenı́ bateriı́. Celý prototyp je rozdělen
celkem do třı́ hlavnı́ch částı́ (tělo, robotický manipulátor, gripper) a je řı́zen řı́dı́cı́m systémem
REXYGEN.

Obrázek 1: Droneport vizualizace

Nejznatelnějšı́ částı́ je samotné tělo Droneportu, které sloužı́ zároveň jako přistávacı́ plo-
cha pro drony. V přı́padě potřeby lze všechny zbylé části zasunout do jeho útrob, což usnadňuje
následnou manipulaci. V těle se dále ukrývá úložný prostor pro baterie, které jsou zároveň
během provozu nabı́jeny, aby bylo možné baterie kontinuálně vyměňovat. Samotné napájenı́
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Droneportu je v ideálnı́m přı́padě možné přı́mo ze sı́tě 230V. Pokud to situace nedovoluje, je
možné použı́t externı́ zdroj napájenı́. Na vrchnı́ ploše Droneportu se pak nacházı́ přistávacı́ plo-
cha, která je opatřena kódem pro lepšı́ navigaci přistávajı́cı́ch dronů.

2.1 Gripper
Samotný gripper zajišt’uje uchycenı́ modifikované baterie, která je vybavena mecha-

nismem pro snadnou a bezpečnou výměnu. Baterie i s jejı́m modifikovaným obalem je za-
bezpečena na dronu dı́ky trnům a sérii konektorů, které jsou schopny zvládnout i velké proudové
zátěže. Každá baterie má na sobě unikátnı́ kód, dı́ky kterému je možné ji snadno identifikovat
a také lokalizovat přesnou polohu pomocı́ kamery manipulátoru.

Mechanismus je schopen pohybu dı́ky výkonnému servo motoru, který otevı́rá a zavı́rá
dvojici čelistı́ umı́stěných na lineárnı́m vedenı́. O identifikaci současného stavu se stará celá řada
koncových spı́načů. Jejich vyhodnocenı́ je možné provést dı́ky řı́dı́cı́mu systému REXYGEN,
kde jsou pro jednoznačné kombinace sepnutých a nesepnutých koncových spı́načů přiřazeny
přı́slušné stavy a také zde probı́há vyhodnocenı́ správného chodu gripperu. V přı́padě jakýkoliv
chyb je možnost bezpečného zastavenı́ manipulátoru.

(a) Gripper - vizualizace (b) Gripper - testovánı́ lokalizace baterie

Obrázek 2: Gripper

3 Závěr
Celý Droneport je stále ve fázi vývoje, ovšem již během současného testovánı́ má velmi

slibné výsledky a nabı́zı́ velký potenciál pro budoucı́ nasazenı́. Tento prototyp se vyvı́jı́ jako
součást evropského projetu Comp4Drones.
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