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Uvod

Tato prace se vénuje ovladani robotické ruky.
Vsechny roboty od kracejicich, pojezdnych az po manipuldtory maji jedno spolecné, a to, ze
Jjsou ovladany servomotory, kterych je cela fada. Od malych az po velké.

Z.akladni informace

Roboticka ruka je ovladana, ctyfmi modelaiskymi servomechanismy. O ovladani servomotort
a bluetooth modulu se stara Arduino Nano.

Roboticka ruka se pohybuje ve tiech osach, a to po ose X, Y, Z, a také pohybuje kleStinami.

Ruka byla postavena z dilt vytisknutych na 3D tiskarné a z dfevéné podstavy, aby se nemohla
prevrhnout.




Ovladani robotické ruky
- Roboticka ruka je ovladana pomoci aplikace pro operacni systém Android.
pomoci aplikace RemoteXY.

- Servomotory spole¢né s bluetooth modulem HC-06 jsou tizeny pies Arduino NANO.
Vlastnosti bluetooth modulu HC-06:

Provozni napéti: 3.3V

Nastavitelna prenosova rychlost: 1200,2400,4800,9600,19200,38400,57600,115200

Velikost: 28 mm x 15 mm X 2,35 mm

Provozni proud: 40 mA

Proud spanku: <ImA

Arduino je oteviena elektronicka platforma zalozena na uzivatelsky jednoduchém hardware a
software.

Technické informace Arduina Nano

Mikroprocesor ATmega328
Architektura AVR
Provozni napéti 5\
(logicka trover) ‘
Vstupnivnapéti 7-12V Arduino Nano
(doporuceno)
Pocet digitalnich I/O | 22 pind, z toho 6
pint s PWM
Pocetoanalogovych 8 pll’lﬁ @ % .l 67%m16:32
vstupu
Stop
Pro_udove zatizeni na 40 MA
1 pin
Flash pamét’ 32 KB
SRAM 2KB
EEPROM 1KB
Rychlost hodin 16 MHz .
Vyska 18 mm
Sitka 45 mm Aplikace RemoteXY na telefonu s Androidem
Véha 79



Program pro Arduino

vold setup()

{
motork. ach{5);
motory.

motorZ.
motorL.a

motorK.write (old¥X) »
motorY.write (old¥) ;
rite (oldZ);
motorL.write (oldLl) ;

motorZ.

RemoteXY Init ()

void loop()
{
RemoteXY Handler ():

motorL.write (RemoteXY. awitch_1==020:180);
motorX.write (map (RemoteXY.slider 3,0,100,0,180));

ite (map (RemoteXY.slider 2,0,100,0,180));
te (map (RemoteXY.slider 1,0,100,0,180)) 7

MOtors .. wr
int ®x=0ld¥;
int y=0ld¥;
int z=o0ldZ;

if{x !'= oldX){
oldi=x;
motorX.write (X) ;

1

if(y != oldY) |
old¥=vy;
motorY.write (v);

if{ z!= oldZ) {
ocldi=z;
motorZ.write (z2) 7



Dily vytisknuté na 3D tiskarné




Postup sestaveni roboticke ruky

1. Tyto dily k sobé¢ ptiSroubujeme pomoci
Sroubku M4 a maticky M4.

2. Tyto dily také ptiSroubujeme k sobé
pomoci Sroubkii a mati¢ek M4,

3. Zde ptimontujeme k sobé¢ tyto dily
pomoci n¢jaké trubicky, do které
vloZime Sroub M3x30 a nasledn¢
zaSroubujeme matickou M3.




4. Zde vlozime dospodu servo MG90S a
pfimontujeme k sobé.

5. Takto by to mélo vypadat.

6. Zde nasadime sevo SG90 - viz
obrazek.




7. Takto by to mélo vypadat.

¢\

o
N

8. Jestlize nasledujici kroky méme hotové,
mizeme slozit ruku dohromady - Viz obrazek.

o

9. Zde budeme potiebovat stejné jako u bodu ¢islo 3
néjakou trubicku. Tentokrat do ni nebudeme
davat Sroub.




10. Zde nasadime serva MG90S - viz
obrazky.

11. Zde ramena pfiSroubujeme k zdkladné.

12. Nakonec seSroubejeme horni dil
pomoci Sroubkl a mati¢ek M4 .
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Vysledek by mohl vypadat takto




Jak funguje Servomotor
(modelarské servo )

Servo se pripojuje k radiovému pfijimaci v modelu, ze kterého je piivedeno napajeni a tidici
signal. V zavislosti na fidicim signalu dochéazi k pootoceni vystupni hiidele o pozadovany
uhel, u kvalitnich servomotorii i velmi pfesné. Citlivost natoCeni serva je dana kvalitou fidici
elektroniky. Modelafska serva maji i $ir$i vyuziti v robotice.

Konstrukce

Modelaiské servo se sklada ze tii zakladnich prvki: stejnosmérného motoru, prevodovky a
fidici elektroniky.

wistupni hiidel 1] n\f\‘
§ pika

Potenciometr

Pifevody
Servokabel Moter
Elektroniica Krabitka

Ridici elektronika

Ridici elektronika zpracovava vstupni PWM signal, ze kterého vyhodnocuje pozadované
natoceni, které je porovnavano s natocenim zpétnovazebniho potenciometru a natdci motorem
pozadovanym smérem. Ridicim signalem pro servo jsou impulzy od 1,25 ms do 1,75 ms u
kvalitnich od 1 ms do 2ms pro natoceni od 0° do 180°. Natoceni serva je plynulé, klasicka
serva maji minimdlni oto¢eni o 2°, lepsi serva o 1°. Pro idedlni vstupni signal je frekvence
opakovéani pulzu 50 Hz.
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Zavér
Kdyz jsme poprvé vidéli robotickou ruku na Arduino na krouzku s panem Ing. Anatolijem
Sokolanem, hned se nam zalibila. Zhruba tyden na to jsme ji zacali tisknout na 3D tiskarn¢,
shanéli servomotory a dalsi dily. Jako posledni jsme vytvaieli program.
Asi po mésici bylo vSe funkéni. Mame radost, ze se nam vytvoteni robotické ruky vydafilo.
Do budoucna bychom chtéli vytisknout na 3D tiskarn¢ podvozek, ke kterému bychom mohli
pridélat dal$i dva motory a kameru. Momentaln¢ je roboticka ruka ovladana telefonem pres
bluetooth, ale v nasledujicich dnech bychom ji chté€li ovladat pies notebook, kde by bylo
vidét, na jakém misté se ruka nachazi a bylo by mozné s ni i jezdit.

Prohlaseni

Prohlasujeme, Ze jsme svoji praci vypracovali samostatné¢ a pouzili jsme pouze uvedené
podklady a literaturu. ProhlasSuji, Ze tiSténa verze a elektronickd verze této prace jsou shodné.
Nemam zévazny dlivod proti zpfistupiiovani této prace v souladu se zdkonem ¢. 121/2000 Sb.,
o pravu autorském, o pravech souvisejicich s pravem autorskym a o zméné nékterych zakont
(autorsky zakon) v platném znéni.

V Nové Pace dne.................. podpis.....ociiiiiiiiiiinn.

Pouzita literatura a zdroje

Navrhy a obrazky jsme Cerpali ze stranky: www.instructables.com/id/EEZYbotARM/
Dale jsme Cerpali z Google obrazku a Wikipedie.
Aplikaci pro mobilni telefon s bluetooth jsme tvofili na strance www.remotexy.com
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