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Anotace

Cilem mého projektu nazvanym ,,Robot fizeny pomoci platformy Arduino* je postavit robota,
ktery bude moci se pohybovat jak manudlné tak i automaticky. Rozhodl jsem se zvolit tento
projekt, protoze se chci naucit néco nového a tento projekt je docela zajimavy a neni tak
normalni jako ostatni projekty. Moji kolegové jsou Jifi Kulhdnek a Michal Cipa a nas
konzultant Mgr. Lukas Kotek a timto bych mu chtél podékovat za vSechnu jeho asistenci.
Mame za tkol postavit robota s vlastnimi elektronickymi soucastky a s nasim vlastnim
designem. Robot se m4 pohybovat automaticky 1 manuélné. Abychom tomu tak u¢inili, musi
se cely robot naprogramovat. Prvni  ¢ast je zaméfena na programovani. To zahrnuje
vyprogramovat cely pohyb robota, jak automaticky pohyb, tak 1 manudalni. Druhd cast je
zaméfend na vybrani spravnych elektronickych soucastek a nakoupeni jich. Treti Cast je
vytvofit celkovou dokumentaci k robotu a poté pomoci 3D tiskarny vytisknout celou
konstrukci robota. Celkovy projekt by mél slouZit jako vyukovy material pro dalsi rocniky,
ktery by se rozhodli délat néco podobného. Také by se to dalo pouzit pti dni otevienych dvefi,
jako ukéazka pro absolventy zékladnich Skol.

Anotation

The goal of my project called “Robot controlled by Arduino” is to construct a robot which be
able to move manually or automatically. | have decided to choose this project because | want
to learn something new and this kind of project is interesting and not as ordinary as other
projects. My colleagues were Jiti Kulhanek and Michal Cipa and our consultant was Mgr.
Lukas Kotek and I want to thank him for all his assistance. We had to build a robot with our
electronic parts and our design. The robot is supposed to move automatically or manually. To
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do so we had to program it. The first part is focused on programming. The second part is to
choose proper electronic parts and buy them. And the third part is to create and print the entire
body of the robot and solder it together. | hope this project will help everyone who wants to
do this kind of project after us.

1. Uvod

Rad bych Vam zde piiblizil mj maturitni projekt, ktery jsem ptes skolni rok vypracovaval.
Jedna se o pojizdného robota, ktery se dokaze pohybovat automaticky tak i manualné. Na
projektu jsem meél za kol vypracovat elektronickou cast. Najit, zakoupit elektronické
soucastky a pak nadale sestavit robota. Projekt sdm o sob¢ je docela tézky a velmi se spoléha
na praci v tymu.

2. Analyza
2.1 Popis ukol

Cilem naseho projektu je sestrojit pojizdného robota, ktery bude sestaven na platformé
Arduino. Robot se bude ovladan jak manualng, tak i pomoci automatického navadéni. Projekt
by mél hlavné slouzit k inspiraci jinych studenttl, ale také abychom ziskali néjaké zkusenosti,
které se k tomuto projektu vazou. Také by mohl slouzit jako ukazka, poptipadé vyukovy
material ve Skole.

2.2 Popis stavajiciho stavu

Po celém svéte je spousta jinych roboti rizného druhu ¢i ucelu, nékteré maji smysluplny cil,
jiné jsou jen pro zdbavu. Na§ robot je spiSe takovy zdklad, na kterém by se dalo dale stavét.
Jiz je mnoho robotl vytvorenych pomoci platformy Arduino, takze inspirace neni mala.

2.3 Popis vybéru prostredkii vhodnych pro feSeni projektu

Kazdy z nas bude pouzivat odlisné programy, které se budou vazat k jeho vystupu. Nejprve k
vytvofeni samotného robota a na jeho technicky vykresy, budeme potiebovat grafické
prostiedi konkrétniho programu. Na tuto praci bude nejspise nejlepsi Autodesk Inventor, se
kterym mame veliké zkuSenosti ze Skoly. Samotné vytvofeni robota bude zaviset na 3D
tiskarn€ a na danych technickych vykresi. Nadéle je nutné, abychom vybrali elektronické
soucastky k robotovi tak, aby mohl zacit fungovat. Nakonec je samoziejmosti celého robota
naprogramovat. K tomuto se budou pouzivat ptislusSné programy, které pracuji v
programovacim jazyku C. Samotna platforma Arduino ma vlastni vyvojové prostiedi, ktery
nam umozni s nim pracovat.

2.4 Rozhodovaci tabulka

Zakladni deska Arduino | Cena Dostupnost Kompatibilita Rozméry Celkem bodu Poradi

Arduino UNO Rev3 4 5 5 4 18 1

Arduino Micro 5 5 2 2 14 2

Rozhodl jsem se pro Arduino UNO Rev3, protoze nejvice zavisi na té kompatibilité.
2.5  Stanoveni dil¢ich ukola
Stanoveni dil¢ich tkola

* Vytvoteni vSech technicky vykrest (Jifi Kulhanek)
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» Zpracovani technicky vykrest a vlozeni do 3D tiskarny (Jifi Kulhanek)

» Zjisténi vSech elektronickych prostiedkt, které budou potieba (Petr Kovar)

» Elektronické schéma (Petr Kovar)

« Naprogramovat robota (Michal Cipa)

« Naprogramovat dalkové ovladani robota pro platformu android (Michal Cipa)
» Celé sestaveni robota (Spole¢ny ukol)

» Vytvofeni plakatu a zavérecné prezentace

3. Moje ukoly
3.1 Analyza

Jako prvni jsem se musel zaméfit na vytvofeni analyzy. Analyza jako takova mi dala prvni
pohled do projektu a jak ho budu zpracovavat. Celou analyzu jsem tvofil v Microsoft Word.

3.2 Harmonogram

Vytvoteni ¢innosti za cely rok, abych védeél jak a co kdy odevzdat. Slouzilo to jako ptirucka a
taky mé popohnani, kdy jaky vystup mam piesné¢ odevzdat.
3.3 Vybrani vSech elektronickych soucastek

Mg¢l jsem za kol vybrat vSechny elektronicky soucéastky pro robota. To znamend, ze jsem se
musel potykat s fadou faktoru u soucastek (pf.: Jaky napéti soucastka vydrzi), aby byly
vhodné pro dané zapojeni.

3.4 Zapojeni soucastek do robota

Vsechny soucastky co jsem predtim zakoupil, jsem musel prvné otestovat. Musel jsem proto
zvolit pfesné zapojeni, abych dosahl funk¢nosti soucastky. Poté kdyZ jsem kazdou soucastku
samostatné otestoval, jsem mél za kol je vSechny zapojit do sebe. U tohohle byl veliky
problém s motory, které nefungovali. Nastésti se to pozdéji vytesilo pomoci jiné koupené
soucastky.

3.5 Rozvrzeni elektronického schéma

Pomoci zapojeni které jsem udélal dfive, jsem rozvrhl elektronické schéma. Schéma bylo
vytvotfeno na papir, mélo to byt jako rozvrzeni a jak by to mé¢lo vypadat, az to bude prevedeno
do grafického zpracovani na pocitaci.

3.6 Rozvrzeni elektronického schéma

Schéma, které bylo vytvofeno/rozvrzeno na papir, se predéld pomoci programu na pocitaci do
grafického zpracovani. K tomuto velmi ptispél program Circuit Simulator Applet, ktery se na
to presné hodil.

3.7 Prezentace

Prezentace byla celda vytvofena v MS office, pfesnéji feCeno v PowerPointu. Slouzi jako
prezentace celé mé prace s doprovodnym komentacem.

3.8 Plakat

Plakéat jsem vytvofil online na internetu pomoci designeru. Stranka, kterd mi k tomu
dopomonhla je www.postermywall.com.
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4. Popis vlastniho FeSeni maturitni prace

5.1 Elektronicka analyza

Vybrané soucastky

Vyvojovy kit ARDUINO Arduino Uno
Elektromotorek 3V F-SFF-M20VA
Bateriové pouzdro pro 6x AA BH363A
Bipolarni tranzistor BC337-16

RR W1 6R8

HC-SR04 Ultrazvukovy senzor

Arduino JY-MCU HC-06 Wireless Bluetooth Serial RF 5V Transeiver Module

H-mustek chip

Nejsou zde uvedené vSechny soucastky. Jenom ty, které se budou kupovat. Nékteré
soucastky, které¢ budu vyuzivat v maturitni praci, budou také vyptjéeny (jedna se o testovaci
soucastky). Dale prosim berte na védomi, ze je moznost, Ze se n¢jakd soucédstka znici.
Nemohu zarucit, Ze se tak nestane. Proto bych byl rad, kdyby tu byla moznost na naklady pro
ptipadnou opravu a také pro ptipadné dokoupeni soucastek. Tim zamyslim, kdyby se néjaka
soucastka rozbila (naptiklad tranzistor), abych mél penize navic a mohl znova koupit danou
soucastku.

Tabulka soucastek

Nazev Mnoizstvi (ks) Cena s DPH
Vyvojovy kit ARDUINO Arduino Uno 1 835,00 K¢
Elektromotorek 3V F-SFF-M20VA 2 78,40 K¢
Bateriové pouzdro pro 6x AA BH363A 1 21,00 K¢
Bipolarni tranzistor BC337-16 10 17,01 K¢
RR W1 6R8 10 22,40 K¢
HC-SR04 Ultrazvukovy senzor 1 160 K¢
JY-MCQ HC-06 Wireless Bluetooth seridl RF 5V 1 218,20 K&
Transeiver Module
Naklady na pfipadnou opravu, dokoupeni soucastek - 750K¢
Cena celkem - 2102,01 K¢

Tabulka udava soucastky, které se budou kupovat a vyuzivat. Je tu zde uvedené v jakém
mnoZstvi a pak jejich cena s DPH.
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Obrazek Kod Nazeyv MnoZsti Dostupnost Cena bez DPH o8Nz polozggg B

- 220-002 Dioda 1N4007 2 * ks Ano 1,8512 K 2,24 Ki [¥]

& @ 671-004 Elekiromotorek 3V F-SFF-M20VA 2 * ks Ano 64,7934 K& 78,40 KE %]

210-017 Bipoldmi tranzistor BC337-16 10 * ks Ano 14,0537 K& 17,01 KE %]

i 114-497 RRW1 GRS 10 ks ano 18,5124 K¢ 22,40 KE a

‘ , 819-108 Bateriové pouzdro pro Bx AA BH363A 1 * ks Ano 17,3554 K¢ 21,00 K& %]

i’ 772-008 VAwojovy kit ARDUINO Arduino Uno 1 * ks Ano 690,0826 K¢ 835,00 Ké %]
Celkova cena dostupnych poloZek 806,6488 K¢ 976,00 K&

Obrdzek 1: KoSik z obchodu GME.ze

Nakonec je tu piidany obrazek kosiku z internetového obchodu www.gme.cz. Kde jsem
zakoupil viceméné vSechny soucastky na robota.

5.2 SloZeni a zapojeni robota
Pouzité soucastky

*  Vyvojovy kit ARDUIONO Arduino Uno - docesné pro testovani se bude pouzivat
Fanduino.

+ 2x Elektromotorek 3V F-SFF-M20VA

» Micro Servo SG90

» Bateriové pouzdro pro 6x AA BH363A

* Bipolarni tranzistor BC337-16

+ RRW16R8

* HC-SR04 Ultrazvukovy senzor

* Arduino JY-MCU HC-06 Wireless Bluetooth Serial RF 5V Transeiver Module
* Nep4jivé propojovaci pole - Zaptijcené pro testovaci ucely

* Propojovaci vodice

« USB kabel

Zapojeni ultrazvukového senzoru

Pouzité soucéastky: HC-SR04 Ultrazvukovy senzor, propojovaci vodice, Arduino Uno, USB
Kabel, Nepajivé propojovaci pole.

Zapojeni: Tohle zapojeni nebylo né&jak tézké. Pomoci nepdjivého propojovaciho pole sem
podle spravnych pint zapojil uspéSné ultrazvukovy senzor. Poté pomoci programu sem

otestoval funkénost zapojeni, pfipadn€é funkcnost soucéastky. Test byl uspéSny. Jediny
problém, ktery se vysktl, bylo prohozeni echo a trigger pinu.
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Obrdzek 2: Zapojeni ultrazvukového senzoru:

Zapojeni Wireless Bluetooth

Pouzité soucastky: Propojovaci vodi¢e, Arduino Uno, USB kabel, testovaci soucastka
Wireless Bluetooth, nepdjivé propojovaci pole.

Zapojeni: Zapojeni mi dalo trochu prace, jelikoz bylo tézké rozeznat piny. Pouzival jsem na
testovani zapijcenou soucastku wireless bluetooth, kde jsou piny trochu jinak uspotfadany.
Nakonec to nebyl ale problém. Jediny problém nastal pfi testovani funk¢nosti. Bohuzel bylo
tézké najit kod pro otestovani funkcnosti, ale nastésti se jej podatilo najit. Test byl Gspésny.

Obrdzek 3: Zapojeni Wireless Bluetooth

Zapojeni Micro Serva SG90
Pouzité soucéastky: Micro Servo SG90, arduino Uno, USB Kabel, propojovaci vodice.

Zapojeni: Zapojeni bylo velice lehké. Propojeni pinti §lo ud€lat uz jenom podle barvy kabelu
ze serva. Zadny problém pfi tomto zapojeni nenastal. Funk¢nost zatizeni a zapojeni probehlo
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bez problému. Test byl uspésny. Nakonec se rozhodlo, Ze servo v robotovi zapojené viibec
nebude. Takze je tu spiSe jako ptiklad zapojeni.

Obrazek 4: Zapojeni serva

Zapojeni celého robota

Zapojeni: Zapojeni bylo velmi tézké. VSechny soucastky zapojit do sebe nebyl problém, ale
bohuzel nebylo moc mista v robotovi na dratky, takZe to bylo viceméné stisnéné. Kryt na
robota se musel trochu upravit. Soucastky funguji tak jak maji, takze vSechno v poradku.
Baterie jsou také zapojeny, takze uz se nemusi napajet pies usb. Je zapojeni pomoci
nepajivého kontaktniho pole.

Obrazek 5: Zapojeni celého robota za pomoci nepdjivého kontaktniho pole

Pajeni celého robota

A4

stranka, mozna ta nejhorsi, tak to bylo velmi tézké dat do hromady. S tim mi pomohl kolega,
ktery viceméné ptipajel vSechno a ja byl spiSe dozor, ktery fikal, co se ma kam sp4jet, aby to
vibec fungovalo.
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Obrazek 6: Pdjeni celého robota

5.3 Rozvrzeni elektronického schéma

Jako jeden z dalSich vystupt bylo rozvrzeni elektronického schéma. Schéma jsem rozvrhl na
papir, ze kterého jsem ho mohl nasledné pievést do grafického zpracovani. K tomuto kroku
mi velice pomohl internet, kde jsem si hledal rizné znaceni elektronickych soucastek. Schéma
jsem mél rozvrzeno uz pred zapojenim robota. Pomohlo mi se sestavenim, protoze jsem se
podle ného mohl fidit a usnadnil jsem si praci.

54 Elektronické schéma

Po rozvrzeni elektrického schéma, jsem ho musel pfevést do grafického rozhrani. K tomu mi
slouzil program Circuit Simuléator Applet, ktery je pfesné na tento typ prace délany. Miize se
v ném vytvorit elektronické schéma a i dokonce simulovat. V mém ptipadé §lo jenom o
vytvofeni schéma, takZe simulaci jsem nepotieboval. Obrazek schéma co jsem sem pftidal, je
prvni vytvoreni elektronického schéma. Myslim, Ze pro zajimavost je dobré si srovnat
rozvrzeni schéma a poté grafické. Rozvrzené schéma je findlni, jak je robot zapojen. Grafické
je schéma, se kterym se pocitalo uz od zacatku, ale bohuzel tam byli néjaké nesrovnalosti.
Ctyfi tranzistory, které mizeme vidét na zapojeni, jsou nahrazeny chipem nazyvanym H-
mustek. Chip plni stejnou funkci jako tranzistory, jenom je spolehlivéjsi. Proto ta zména.
Nakonec bych dodal, Ze v programu se bylo ze zacitku huafe vyznat, protoze je cely
v anglictiné. Ale po chvilce pouzivani uz nebyl zadny problém.
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Obrdzek 7: Elektronické schéma grafické

5. Zavér

Na zavér bych chtél fict rozhodné pér slov o tomto projektu. Projekt mi dal nesmirn€ mnoho
zkusenosti a to nejen z elektrotechniky, na ktery jsem pracoval, ale i také z programovani,
modelovani a tisku. Byla tam velice znat spoluprace s mymi kolegy a také velka podpora od
naSeho oponenta. Robot je pojizdny a sobéstacny. Ma vlastni kostru, ktera je vytisknuta.
Vlastni elektronické soucastky a také program, ktery pohani robota, aby délal to co ma. Takze
jako shrnuti si myslim, Ze se nam projekt povedl. Navzdory v§em chybam co se naskytnuly
pii projektu. ZkuSenosti co mam z projektu, mi urcité pomtizou v budoucnu. Projekt by se
dokonale hodil k volitelnym pifedmétim. Robotika jako takova je zajimavé téma, kterému by
se mé&lo vice vénovat. A samoziejmé projekt miZe slouzit jako ukazky o dnu otevienych dveti
pro absolventy zdkladnich skol.
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