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Abstract: Robots are machines developed to replace people in places with demanding require-
ments for work, like laboratories, testing environment with dangerous substances, weapons testing
and nuclear power stations. The construction and artificial intelligence rate need to be adjusted to
the particular place, where the robot is placed to. In order to replace human power, there are robots
installed on the specific work places. The main reason of it is speed, accuracy or hard work con-
ditions (air, high temperature, dusty, etc.). A robot was designed and assembled as an outcome of
this study. This robot will manipulate some objects and move them from position A to B.
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. UVOD

Robot je stroj, ktery je navrzen a zkonstruovan tak, aby mohl nahradit lidskou pracovni silu

v mistech, kde jsou naro¢néjsi pracovni podminky. Konstrukce a mira umélé inteligence je ptizpu-
sobena mistu, kde bude robot instalovan a kde bude provadét predem naprogramované ¢innosti.

Duvodem nasazeni robotdl namisto lidské pracovni sily byva vétSinou rychlost a piesnost provadé-
nych ¢innosti. Dal$im divodem pouziti roboti mohou byt téZké nebo nebezpecéné pracovni pod-
minky (nedostatek vzduchu, vysoka teplota, prasnost, atd).

V ramci tohoto projektu byl navrzen a zhotoven model robota, ktery bude premistovat jednotlivé
prvky z mista A na misto B.

. MECHANIKA

2.1. KONSTRUKCE

Vétsina dili modelu robota byla vyrobena z materialu Makrolon. Tento material je lehky a dobie
zpracovatelny. Samotna konstrukce modelu robota se sklada z nékolika dilt. Hlavni podstavec ob-
sahuje zdroj napéti, veskerou elektroniku a mechanismus na otaceni ramene se servomotorem ¢.1.
Malé oto¢na zakladna zajistuje ulozeni hlavniho ramene. Pohyb tohoto ramene ovlada pies paku
servomotor ¢.2. Na konci hlavniho ramene je umistén servomotor ¢.3. Ten otaci druhym ramenem,
jez ma malé piesazeni pro umisténi zavazi, aby mohlo vyrovnavat hmotnost del§iho konce ramene.
Zde je umistén servomotor ¢.4, ktery ovlada posledni a nejdileZitéjsi ¢ast robota. Touto ¢asti jsou
mechanické prsty fizené servomotorem ¢.5.

Konstrukci a vyrobu zajistila podle dokumentace firma SKONAS CZ s.r.0.

Obrazek 1: Konstrukce



2.2. POHONY

Jednotky na pohyb modelu robota byly vybrany dle typu fizeni, ptesnosti, sily a vahy samotného
motoru. Témto pozadavkim vyhovély servomotory, které se fidi Sitkou impulsu (Sitka impulsu =
uhel natoceni) a vyrabi se ve velikosti mikro, mini, standard a maxi. Velikost motoru ovliviuje sa-
motnou hmotnost motoru, jez je velice podstatna pro modely. Nevyhodou servomotort je pohyb
omezeny na 180°. Servomotory se vyrabéji v nékolika verzich.

Pouzité servomotory:
¢.1- sila Skg/cm, plastové prevody
¢.2- sila 10kg/cm, kovové prevody
¢.3- sila 10kg/cm, kovové prevody
¢.4- sila 3kg/cm, kovové prevody

¢.5-sila 1kg/cm, plastové prevody, pohyb linearni

Obrazek 2: Mikroservo

3. ELEKTRONIKA

Ridici elektroniku v robotech mizeme chapat jako mozek u lidi. Zajistuje fizeni viech pohybt
a kontrolu nad aktudlni situaci. Um¢la inteligence mé nékolik urovni, vzdy zavisi na pozadavku,
kde ma robot pracovat. Od toho se odviji naro¢nost na konstrukei fidiciho systému. Elektronika to-
hoto robota se sklada ze dvou zékladnich bloki s odlisSnym typem ukolt.

Hlavni fidici blok ma za kol komunikovat s vnéjSim prostfedim a fidit chod robota. Na tuto ¢in-
nost jsou kladeny nejvétsi naroky a proto byl pouzit procesor ATMega 32 od firmy Atmel. Ko-
munikaci s vnéj$im prostiedim pro nastaveni robota zajist'uje jednoduché menu, které je zobrazeno
na displeji. Pomoci skupiny tlacitek je mozné volit jednotlivé polozky a nastavovat pozadované pa-
rametry. Komunikaci s druhym fidicim blokem zajistuje Sériova linka RS232. Hlavni fidici blok
odesle hodnotu proménné po RS232 a to vyvola u druhého bloku s mikroprocesorem ATMega 8
preruseni a nasledné pfijeti hodnot, které jsou odeslany na spravny servomotor. Programy pro po-
hyb jsou ulozeny v samotnych procesorech, pii novém spusténi robot zacne pracovat na zakla-
dé pfedem nastavené vychozi polohy. U robota je mozno volit mezi manualnim a automatickym
rezimem.



Navrh plosnych spoji je proveden v aplikaci Eagle.

Obrazek 3:  Ridici bloky

4. ZAVER

Cilem projektu bylo vytvoteni robota, ktery splni zadané pozadavky, tzn. dokaze pfemistit predmét
Z mista na misto. Bylo nutné fesit riizné problémy, které vznikly pfi vyrobé jednotlivych dili, plos-
nych spoju, pfi montazi, pfi programovani a samotném ozivovani. Po jejich vyfeSeni vznikl robot,
jenz funguje podle pfedpokladi. Poznatky ziskané v ramci tohoto projektu je mozné vyuzit pro dal-
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race.

Obrazek 4: Robot
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Tento projekt vznikl za podpory firmy SKONAS CZ s.r.o0., kde bude model robota pouzivan jako
reklamni pfedmét.
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