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1. Uvod

Cilem nasi prace je vytvorit model vozu, ktery bude schopen se saim navadét v prostoru a
zcela bez zasahu cCloveka vyhybat prekazkam. Dale je zde pozadavek zachovat moznost
manudlniho ovladani vozidla, toho je docileno prostfednictvim Bluetooth spojeni pfes mobilni
aplikaci. Z hlediska budouciho vyvoje je naplanovana druha verze modelu, u niz mame
Vv planu vyuzit nezavislého zavéseni typu push-rod, a i pokrocilejsi platformy pro software.



2. Konstrukce

Tento projekt vyuziva zejména komponentli vyrobenych pomoci technologie 3D tisku. Navrh
pro tyto dily byl vytvofen pomoci prostiednictvim programu Design Spark Mechanical a
vyexportovan do tiskového formatu .stl.
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Obr. 1: Kontrukce programem Design Spark Mechanical

2.1. Sasi

Zakladem podvozku tohoto modelu je 3D tisténd platforma skladajici se ze dvou
oddélitelnych ¢asti. Sasi je ptileno z diivodu limitovaného tiskového prostoru tiskarny. Ve
vnitini ¢asti podvozku jsou tii podélné duté hlinikové vzpéry pro zajisténi pevnosti v Krutu a
zejména v ohybu, z diivodu naruseni pevnosti Sasi v misté spoje. Soucasti Sasi je predni ¢ast
karoserie obsahujici senzory, Glozny box fidici elektroniky a v zadni €asti je napfi¢ uloZen
pohonny Lithium-polymerovy ¢lanek.

2.2. UloZeni motoru

Motory jsou uchyceny v CNC obrobeném hlinikovém ulozeni, které je nasledn¢ ukotveno do
Sasi.



2.3. Karoserie

Karoserie je rozdélena do péti ¢asti, coz je zplsobeno limitovanym prostorem 3D tiskarny.
Pfedni naraznik karoserie je na pevno spojen se $asi modelu a jsou v ném ulozeny tfi senzory,
které monitoruji prostor pted vozidlem a zbranuji srazce vozidla s ptekazkou. Zbylé Ctyfi ¢asti
karoserie jsou spojeny lepenymi spoji a celd karoserie je volné uloZena na platformé vozidla.
Centrovani karoserie zajistuje Sest trnli, dva pevné spojené s karoserii zapadajici do narazniku
se senzory a ¢tyfi spojené s podvozkem modelu zapadajici do ulozeni v karoserii.

3. Pohon a napajeni

Pohonné ustroji se sklada ze Ctyi nezavisle fizenych stejnosmérnych motort. Ke kazdému
motoru je ptimo pfipojena pievodovka, pies kterou se nasledné motor kotvi k $asi. K vystupu
prevodovky je pres hlinikovy unase¢ ptipojené kolo. UnaSeCe byly vyrobeny pomoci
technologie CNC obrabéni. Tyto motory jsou napdjeny Lithium-polymerovym akumuldtorem
ulozenym v zadni &asti vozidla. Ridici elektronika je stabilizované napdjena 9 V, coZ je
zaji§téno prostrednictvim BECu.

4. Software

Vozidlo je tizeno fidici elektronikou na platformé Arduino. Dale je auto ovladano aplikaci
uréenou pro zatizeni podporujici Bluetooth pfipojeni s operacnim systémem Android 4.1 nebo

v

vyssim.

Vozidlo miZe byt ovladano ve dvou reZzimech:
e Manualni — vozidlo je zcela fizeno uzivatelem
e Automaticky — vozidlo je schopné se samo pohybovat v prostoru



4.1. Rozhrani aplikace
Auto je ovladano pies aplikaci vytvofenou pomoci MIT app inventoru 2.

Postup ovladani vozidla:

1. Nejdiive zapneme auto a poté ho sparujeme s Android zatizenim. Nazev vozidla je HC-
06.

2. Poté zapneme aplikaci a klikneme na ikonu Bluetooth.

Manual Automatic

Obr.1: Rozhrani aplikace

3. Klikneme na xx:xx:xx:xx:xx:xx HC-06.

98:D3:51:F9:4C:17 HC-06

Obr.2: Rozhrani aplikace



4. Po pfipojeni je mozné ovladat auto manualn¢ kliknutim na ,,Manual®.
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Obr.3: Rozhrani aplikace

5. Nyni je mozné ovladat auto piikazy:

e Dopfedu
e Dozadu
e Doleva
e Doprava
e Stop

Tyto prikazy je nutné davat vozidlu s alesponi 0.5s prodlevou.

Stejnym postupem jako je popsano v bodu ¢Etyfi je mozné piepnout vozidlo do automatického
reZimu.

4.2. Komponenty elektroniky
Auto je sestaveno z nasledujicich komponentu:

4 stejnosmernych motort S piidavnou pifevodovkou

3 ultrazvukovych senzori HC-SR04 k detekci prekazek
Zéakladni desky Arduino Mega 2560

Desky ovladajici motory Motor Shield

Nepajivého pole slouziciho k propojeni komponenti

Bluetooth modulu HC-06 slouziciho k dalkovému fizeni modelu
3 stavovych LED diod slouzicich ke kontrole stavu senzorti

3 ¢lankové Lithium-polymerové baterie

BECu K regulaci a stabilizaci napéti napajeni fidici elektroniky



5. Utastnici prace na projektu

Martin Snaidauf — konstrukce a vyvoj technické sekce modelu (vyvoj a konstrukce $asi a
pohonného ustroji, napajeni modelu), design a konstrukce karoserie

Hoang Dinh Tu - vyvoj fidicitho softwaru (programovani aplikace pro Android,
naprogramovani fidici elektroniky), sestaveni fidici elektroniky vozidla

Jachym Zosinc¢uk — spoluprace na vyvoji aplikace pro Android a sestaveni fidici elektroniky



