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uvedené v pfilozeném seznamu pouZité literatury a postup pii zpracovani a dal§im nakladani s praci je
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ANOTACE

Prace je zaméfend na konstrukci pojizdného tanku, ktery je fizeny pies bluetooth modul
z pocitace. Zatizeni obsahuje hlavni konstrukci tanku, IP kameru a 4 zakladni moduly
(arduino, sabertooth, LCD display, bluetooth). Tank je napéjen z 6ti ¢lanki baterii. Dva
¢lanky jsem vyuzil pro napédjeni moduli a motort. Zbylé 4, pro napdjeni IP kamery. Dobijeni
1ze provést z 9ti voltového trafa pies 5,5mm jacka.

Klicova slova:

Pojizdny tank; tank ovladany z pocitace,

ANOTATION

Prace je zamétfena na konstrukci pojizdného tanku, ktery je fizeny pies bluetooth modul
z pocCitace. Zatizeni obsahuje hlavni konstrukci tanku, IP kameru a 4 zakladni moduly
(arduino, sabertooth, LCD display, bluetooth). Tank je napdjen z 6ti ¢lank( baterii. Dva
¢lanky jsem vyuZil pro napdjeni moduld a motorti. Zbylé 4, pro napéjeni IP kamery. Dobijeni
lze provést z 9ti voltového trafa pres 5,5mm jacka.

Key words:

Pojizdny tank; tank ovladany z pocitace,

Stranka 4 z 29



OBSAH

1. Uvod
2. Porovnani s ARDUBOTEM a miyj pfinos
3. Konstrukce
3.1 podovzek
3.2 arduino — duemilanove
3.3 sabertooth
3.4 bluetooth
3.5 IP kamera
3.6 LCD display
4. Schéma zapojeni
4.1 schéma
4.2 plosny spoj
5. Pfipojeni a oziveni IP kamery
6. Postup vyroby
6.1 zapojeni v kontaktnim poli
6.2 montaz, zapojeni modull k podvozku
7. Processing
8. Programovani
8.1 program pro robota
8.2 program pro PC
9. OZiveni robota
9.1 navrh zdroje
9.2 nabijeni
10. Seznam pouzitych soucastek
11. Zavér

12. Seznam pouzitych zdroju, informaci a literatury
13. Ptiloha

Stranka 5z 29



1. Uvod

Kdysi jsem na internetu vidé¢l robota ovladaného z pocitace, ktery zaroven pienasel obraz na
monitor. BohuZzel byl ale moc drahy, proto mi nezbyvalo nic jiného, nez si ho nékdy vyrobit
sam. Chtél jsem s touto praci zacit uz ve 3. ro¢niku, ale nemél jsem na to ¢as. V maturitnim
ro¢niku jsem si na to ¢as najit musel ,a tak jsem ho vytvofil. Prohledal jsem ¢asopisy ROBOT,
které jsem ze Skoly odebiral ve 2. rocniku a nasel jsem tam robota od pana Josefa Navratila, s
nimz jsem zaroven pfi tvorbé robota komunikoval po e-mailu.
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2. Porovnani s ARDUBOTEM a miuj prinos

V zadani maturitni prace jsem napsal, Ze miyj tank bude ovladany pies Wi-Fi modul. Jenze
jsem od kamarada dostal bluetooth modul, a tak jsem se rozhodl tam dat tento modul a usettit
tim Cast penéz za moduly. Oponent i konzultant mi mé rozhodnuti schvalili. Program pro
ovladani z Wi-Fi nebo z BT modulu by se nijak podstatné nelisil.

Vzhledem k tomu, ze nemam takové moznosti jako pan Navratil, napt. sledovani Cary a
vyhybéni piekazkam, zaméefim se pouze na ovladdani z pocitace.

Ptidal jsem jiny BT modul s jinak nastavenym baudratem, dale IP Wi-Fi kameru, navrhl
jsem lepsi napdajeni robota a podstatné jsem zjednodusil program pro jeho ovladani.
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3. Jednotlivé moduly a kamera

3.1 podvozek

Podvozek jsem si zvolil stejny jako je na ARDUBOTOVI. Pavodné jsem si zkousel
sestavovat tank ze stavebnice LEGO, ale pasy Sly nasadit velmi tézko a nebyl jsem si jisty,
zda by to motorky tanku utdhly. Proto jsem objednal stavebnici podvozku TANK- 02 (obr.1)
z e-shopu http://shop.snailinstruments.com. PfiSlo mi to jako nejjednodussi feSeni po
neuspéSném zacatku tanku z LEGA. K podvozku jsem si ale musel vyfiznout desku

z plexiskla na pfipevnéni moduli.

obr.1

- Pasovy podvozek pro malého robota
- Obsahuje ¢tyfrychlostni prevodovku
- Napégjeni motorkt 3-6V

3.2 arduino — Duemilanove

Ridici modul celého robota. Opét objednany na snailinstruments.
Technické parametry:

arduino Duemilanove(obr. 2) s procesorem ATmega328,
mikropocitacova vyvojova deska,

14 vstupt/vystupll, z nich 6 mize byt pouzito jako PWM vystupy,
6 analogovych vstupd,

krystal 16MHz,

pamét’ programu Flash 32 KB, 0.5 KB pouzito bootloaderem,
pamét’ dat SRAM 2 KB,

pamét’ dat EEPROM 1 KB,
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Na oficialnich strankdch ARDUINO se piSe o spojitosti Arduina s programovacim jazykem
PROCESSING, ktery jsem tedy na programovani procesoru pouZil.
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3.3 sabertooth

Jedna se o regulator motort (obr.3).
Technické parametry:

dvojity mustek k fizeni motord 2x18V/5A,

napéjeni 6-18V pro motory,

vystupni proud 2x5A trvale, 10A kratkodobé,

nadproudova a tepelna ochrana,

fizeni analogovym napétim, servopulsem 1-2ms, sériovym rozhranim,
moznost pfevodu smér + rychlost na diferencialni fizeni,

poskytuje 5V pro napajeni fidicich obvodi,

ochrana lithiovych akumulatorii pfed nadmémym vybitim,
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Sériové rozhrani

Budeme posilat jednobytové instrukce, hodnotu od 0 do 255. Rozsah 1 — 127 ovlada prvni motor, 128
— 255 druhy motor. Zaroven je nutné regulator nejprve naprogramovat pomoci pole spinacd. (obr.4)

Max - dozadu Stop Max - dopiedu

Levy motor 1 64 127
Pravy motor 128 192 255
obr.4

3.4 bluetooth

Modul, diky kterému budeme moci robota ovladat z pocitace. (PC musi také obsahovat bluetooth)

Technické parametry:

modul bezdratové komunikace (obr.5),

pésmo 2.4GHz,

integrovana anténa,

napéajeni 3-6V,

nastaveno na 9600Bd, povoleno nastaveni na dalku,

obr.5
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3.5 IP Kamera

Zakoupil jsem IP Wi-Fi kameru, kterou jsem se rozhodl napajet rozebranou baterii z notebooku.
Protoze po vyzkouseni vse fungovalo, mohl jsem ji namontovat na tank.

Z e-shopu www.alza.cz jsem objednal IP kameru Edimax IC-3005Wn (obr.6)

IP kamera poskytuje zivy video streaming ve vasi mistni LAN i WLAN siti. Disponuje snimacem
CMOS, ktery dokdze zaznamendvat video stopu v rozliSeni 640 x 480 bodl pii 30 snimcich za
sekundu.

Technické parametry:
Kamera:

snima¢: CMOS,
rozliSeni: 0,3 MPx,

Frekvenc¢ni pasmo:
2,4 ~2,4835 GHz

Vystupni vykon:

802.11b: 16 dBm ~ 18 dBm
802.11g: 14 dBm ~ 16 dBm
802.11n: 11 dBm ~ 13 dBm

Integrovana pamét’:
4 MB Flash
32 MB SDRAM

obr.6
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3.6 LCD Display

Alfanumericky LCD zobrazovac (obr.7). Na mé verzi robota bude slouzit pouze pro zobrazeni napisu.
Naptiklad : ,,Ahoj, jsem Ziv*

Technické parametry:

alfanumericky LCD 16x2 znaky,
radic HD44780,

bez podsvicenti,

pozitivni,

evropska znakova sada,

spodni pohled,

obr.7
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4.Schéma
4.1 Kompletni schéma robota (obr.s)

Vzhledem k velikosti jsem schéma umistil na internet. http://www.macias.ic.cz/robot
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http://www.macias.ic.cz/robot

4.2 PloSny spoj

- schéma plosného spoje (obr.9)

- plo$ny spoj (obr.10), vyroben na fréze v ISS Nova Paka.

BLUETOOTH
g 9
3
>,
NAPAJENI_SABERTOOTH ) i 48
=d | —— 5
LED GEOR 5
MODRA
o [
[ Wiy Y
R2
L ]
- 1Ka
K7
OE
OS
04
03
OQ
01
ARDUIND
POTENCIOMETR
1
O 25
o ’
L
NAPAJENI_ARDUIND
]
= [
Rl =l = L =] o) ool and el ol |
OO0

Stranka 14 z 29



0000000000 LCD

E & ow 2

<
<.
=
<.
<.
<.
=
D)

R

D¥
Do
D3
D4
D3
D2
TX
R%
A

obr.10

Stranka 15 z 29




5. Pripojeni a oziveni IP kamery

Tuto IP Wi-Fi kameru jsem nejdiive otestoval s pfipojenim na router tak, aby DHCP
nastavilo IP adresu. VSe komunikovalo bez problému, proto jsem piesel k dalsimu kroku.
Ptipojil jsem kameru k notebooku pies kabel LAN neboli RJ45. Nastavil jsem IP adresy na
notebooku 192.168.1.2 a na kamete 192.168.1.1 (obr.11)

" DHCP & Marual IP
IP J192 | ee | 1 | 1
Netmask | e85 | 26 |28 | 0
Gateway BREREEER R
DNS J192 | ee | 1 | 1
Wb Port [ 80

obr.11

Nasledné¢ jsem na notebooku vytvotil Wi-Fi sit’ pojmenovanou CAM, oteviel v prohlizeci IP
adresu 192.168.1.1, a zde jsem se musel pfipojit k mé vytvorené siti CAM. VSechno funguje,
ale nékdy se kamera zasekne, nebo ukaZze pfes obraz barevné pruhy a jé ji musim restartovat.

Tohle vse jsem testoval s pfipojenim na trafo. Poté bylo na ¢ase vyzkousSet robota na baterii,
proto jsem rozebral baterii z notebooku, z niZ jsem vyndal 4 ¢lanky. Tyto ¢lanky jsem zapojil
sérioparaleln¢ tak, abych ziskal napéti 8V o co nejvétsi kapacite.
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6. Postup vyvroby

6.1 zapojeni v kontaktnim poli

Po zapojeni modult dle schématu pana Josefa Navratila jsem se pokusil nahrat program, coz
se mi bohuzel nezdatilo. Proto jsem se snazil néjaké informace najit na internetu, ale nakonec
jsem se spolehl sam na sebe. Celé schéma jsem rozpojil a postupné jsem zacal ptipojovat
LCD display, napsal jsem jednoduchy program na zobrazeni textu a zkusil ho nahrat. Nyni uz
vSe prob¢hlo v potadku, proto jsem pokracoval pfipojenim Sabertooth modulem a podvozku
tanku. Néasledn¢ jsem piidal BT modul a ptepsal program pro vzdalenou komunikaci, ovsem
vyskytla se stejnd chyba jako na zacatku. Nastésti po néjaké dobé mé napadlo prohodit Rx a
TX piny. Nasledn¢ jsem zkusil program do robota nahrat a bylo po problému. Program kone¢né
pracoval tak jak ma a ja jsem mohl z kontaktniho pole piejit na montaz k podvozku.

6.2 pridélani, zapojeni modula k podvozku

Na sestavenou stavebnici tanku jsem pridélal plastovou desku velikosti 100x180mm. Do desky jsem
namontoval Sroubky, které jsem si sam osoustruzil na vhodny prumér. Nasledn¢ jsem vlozil moduly,
spojil jsem je s vodici, pfidélal jsem vypinaC a baterii a kameru vhodné usadil. Tim bylo vse
pfipraveno pro prvni pouZiti.
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7. Programovaci jazyk Processing

Processing je programovaci jazyk ptivodné vyroben studenty Ben Fry a Casey Res v roce
2001 na Massachusetts Institute of Technology (MIT). Jejich cilem bylo vyvinout jednoduchy
programovaci jazyk, ktery by mohli pohodIné pouzivat designéii a umélci, aniz by museli byt
programatory.

Sviij jazyk zalozili na soucasné nejpopularnéj§im jazyce, kterym je Java.

Myslenkou bylo vytvoftit pro Processing jednoduché studio, nebo spise editor, ve kterém lze
jednoduse psat, vytvaret a spoustét skripty.

Charakteristické rysy pro Processing

Multi-platforma: skripty jsou spustitelné na vSech operacnich systémech, jako je Windows,
Mac OS a Linux.

Bezpecnost: Processing vyuziva vysoce kvalitnich Sifrovacich technik pro zabezpeceni
soukromych dat.

Online publikovani: aplikace jsou spustitelné i na internetu.
Mezinarodnost: podpora mezinarodnich znakf.
Vykonnost: processing obsahuje vysoce vykonny kompilator.

Jednoduchost: je jednodussi se naucit Processing nez jiné programovaci jazyky, napt C,
C++, nebo dokonce Java
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8. Naprogramovani

8.1 program pro robota

/I Ovladani ptes Bluetooth

// pripojime potiebné knihovny
#include < .h>
#include < .h>

// nadefinujeme piny pro seriovou kominikaci

#define rxPin 11
#define txPin 12

/1 sériovy port pro SaberTooth
SoftwareSerial ST = SoftwareSerial(rxPin, txPin);

// ptipojeni LCD
led(7, 6, 5, 4, 3, 2);

0

(rxPin, INPUT);
(txPin, OUTPUT);

// start sériové komunikace, baudrate 9600
ST. (9600); // sabertooth
(9600); // BT modul

// text do LCD

lcd. (16, 2);
led. ("Ahoj, jsem ziv");
}
0
{

// pokud ptichéazi z BT modulu data,
// jsou pteposlany regulatoru

( : 0)
{
ST. ( read());
(20);
}
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8.2 Program pro PC

Textove obsahne tii strany velikosti A4, proto ho zde neuvadim. V piipadé zdjmu je ke
stazeni na www.macias.ic.cz/robot

9. Oziveni robota

9.1 Navrh zdroje

Tank jsem dosud napdjel trafem, které pouzivam k externimu disku, jenze jsem byl zavisly
na pripojeni do elektrické sité. Proto jsem pouzil baterii ze starého notebooku, kterou jsem
rozdglil na Sest jednotlivych ¢lankt, totoznou jako na napajeni IP kamery.

9.2 Nabijeni

Pro nabijeni jsem zakoupil tfipolohovy vypina¢ na napéjeni moduld (robota) a dvoupolohovy na
napajeni kamery, ktera bude pfipojena na konektor 8V trafa. Pro nabijeni robota jsem vyuzil vypinac
jako jeden obvod napajeni moduld ,a druhy obvod jako napajeni baterie.(obr.12)

NABIJECKA 230/12V

NAB.
oO— =

e Napajeni robota

Q

ZAP.

H;

8V

obr.12


http://www.macias.ic.cz/robot

10. Seznam pouzitvch soucastek

Arduino — Duemilanove Ix
Sabertooth Ix
Bluetooth Ix
IP Kamera Ix
LCD Display 1x
Dl Led dioda - modra Ix
R1 68082 Ix
R2 1K8Q Ix
R3 2K26 Ix
R4 10KQ - potenciometr 1x
clanek baterie 4V 6X
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11. Zavér

Prace na celém projektu byla velice zajimava, i kdyz ne vzdy zcela snadna. Naptiklad jsem ,,odpalil*
dva potenciometry, protoze jsem je pokazdé v rychlosti Spatné zapojil. Mezi dalsi problémy patfilo
nahravani programti do modulli, nebo navrh plosného spoje, protoZze mi program EAGLE 4.11 sam
prohazel piny a nez jsem chybu odhalil, mél jsem jiz ptipajené a zapojené vodice.

Obcas se také stane, ze se kamera n¢kdy zasekne, nebo se zobrazi pruhy pies celou obrazovku, a je
tteba ji restartovat. Na internetu jsem zatim zadnou uZzite¢nou radu nenasel.

Do budoucna bych rad mél tank ovladany ptes digitalni joystick.
Na zavér bych chtél podékovat panu Ing. Petru Kynclovi za pomoc pii navrhu kamery. Dale, a
mozna jesté vice, bych chtél podekovat panu Ing. Lubo$i Malému, ktery mi poradil jak s vyrobou

robota, vyrobou plosn¢ho spoje a zaroveni s vyrobou dokumentace. Nakonec bych rad podekoval
ucitelim odborného vycviku za umoznéni vyroby plosného spoje na budové OV ISSNP.
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12. Seznam pouzitvch zdroju informaci a literatury:

http://www.josefnav.cz/Ardubot_clanek.html

http://www.processing.org/

http://www.arduino.cc/

http://www.alldatasheet.com/

http://shop.snailinstruments.com

http://cs.wikipedia.org
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13. Obrazkova priloha

e

Pfipojen LCD

Pfipojen LCD + Sabertooth
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Navrhovani napajeni robota

BRI LT RN

Vyvrtany plosny spoj
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Plastova deska, rozmisténi moduld
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Prohozeni napdjeni kamery a modull
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11

Pohled ze predu (IP kamera)

Pohled z boku na prevodovku a motory
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Moduly

11

Celkovy vyrobek
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