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Uvod

Této problematice jsme se zacali vé€novat hlavné kvuli sebezdokonaleni a ziskani
novych zku$enosti. Toto zafizeni jsme si vybrali diky tomu, Ze mi nam poskytnuta stavebnice

Merkur a jednodeskovy pocita¢ Raspberry Pi.

Vidéli jsme v tom Sanci, vyzkouset si ovladani né¢jakého realného zafizeni, se kterym
se lze setkat v bézném Zzivoté. Rozhodli jsme se, ze sestavim jetab, ktery bude schopny zvedat
a presouvat naklad. Ridici program, ktery jefab ovlada, je napsan v programovacim jazyku

Python.
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Cil prace

Stavba jefabu prosla nékolika fazemi. Prvni verzi byla sestavena pomérné rychle, ale
nebyli jsme s konstrukci spokojeni a ihned nas napadlo nékolik vylepseni. Proto jsme cely
jetab prestavéli. Tento model se jiz vice podoba jetabim pouzivanych naptiklad na stavbach.
Dale jsme kvuli lepsi stabilit¢ a také kvuli snadnéjSimu pienaSeni modelu ptidali jesté

podkladovou desku, ke které je jetab ptrisSroubovany.

Jefab umoziuje zvedat piedméty a nasledné posouvat naklad po rameni
ve vodorovném sméru. To probihd pomoci obycejného a krokového motorku. Déle se jerab
umi otacet kolem svislé osy 0 180° pomoci druhého krokového motorku. Jetdb se ovlada bud’

prostiednictvim tlacitek na ovladaci skiini, nebo pies dalkové ovladani.

Obrazek 1: Prvni verze jeiabu
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Obrazek 2: Druha verze jefabu
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Technicky popis

Jak jiz bylo feceno, jefab mizeme ovladdat pomoci tlacitek a mame nasledujici
moznosti:

naklad nahoru/dolu

e otoCeni ramena jefabu doleva/doprava

posun nékladu po rameni doptedu/vzad

tlacitko na vytazeni dalkového ovladéani

Ovladaci sktin je hlavnim ovladacim prvkem a umoznuje mechanické ovladani jetabu.
V krytu ovladaci skiin¢ je obsazena nasledujici fidici elektronika:

e Raspberry Pi (RPI)

e reléové pole

e svorkovnice s rozvodem napéjeni
e pojistkova pouzdra

e ovladaci tlacitka

e vypinace

Obrazek 3: Ovladaci skrin
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Kromé¢ ovladaci skiin€ Ize jefab ovladat pomoci dalkového ovladace. K tomuto ucelu
byl pouzit bézny TV ovlada¢. Komunikace mezi jefdbem a ovladacem funguje tak, ze tidici
program rozpoznava naprogramované IR kody. Na ovladaci skiiné je umistén vypinac, ktery
umoznuje vyfradit funkci dalkového ovladae. Tato funkce byla implementovana

Z bezpecnostnich diivodi, aby se zabranilo kolizi ovladani.

Obrazek 4: Dalkovy ovlada¢

Konstrukce jefdbu obsahuje dva krokové motorky 28BYJ-48 fizené kontrolorem
ULNZ2003N a jednoho obycejného motorku ze stavebnice Merkur. Na konstrukci jsou
umistény LED diody, které vytvareji osvétleni jefabu a slouzi jako bezpecnostni prvek pro
leteckou dopravu. Diky pouziti kontroleru pro krokové motorky je snadna implementace
fizeni sméru otaceni motorku. Obyc¢ejny motorek ze stavebnice Merkur ma dano fizeni sméru

pouze zménou polarity napéjeni.

Zvedani a sundavani nakladu zajist'uje obycejny motor ze stavebnice Merkur. Motor
ma pouze dva vodice a smér chodu motoru je dan polaritou na vodicich (opa¢ny chod
prohozenim napétovych urovni + a -). Aby bylo mozné ménit smér otaceni motorku, je
pouzito zapojeni s reléovym polem, které na zidklad¢ logického signdlu z RPi piepind

napajejici polaritu motorku.
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Obrazek 5: Relé
Otaceni jetabu a posun nakladu po rameni zajistuji krokové motorky 28BYJ-48, které
umoziuji az 4 096 krokti na jednu otodku o 360°. Rizeni kazdého motorku zajistuji

kontrolery ULN2003N napojené na RPi.

hgsiud

Obriazek 6: Schéma zapojeni - krokovy motor
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Zaveér

Pii tomto projektu jsme se naucili zvladat programovaci jazyk Python, stavét ze
stavebnice Merkur, naucili jsSme se pracovat s pocitaem Raspberry Pi a zlepsili jsme si
znalosti elektroniky.

Pii stavbé zafizeni a nasledném programovani jsme se museli vypotadat s fadou
piekazek, které nas ale pfipravily na praci na komplexnéjSich ukolech a naucily nas vétsi

samostatnosti.
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