StiredoSkolska technika
2025

Setkani a prezentace praci
stiedosSkolskych studentii na
¢vuT

,Cislo 5 zije“

Auto¥i: Ondi‘ej Matéjka; Patrik Vosyka; Tomas Cesal
Vedouci: Ing. Vit Dlouhy, IWE; Ing. Jakub Petr

Gymnazium, Stiedni odborné skola a Vyss§i odborna skola Lede¢ nad Sazavou
Husovo namésti 1, Lede¢ nad Sazavou 584 01

Gymnazium
Stredni odborna Skola
Vyssi odborna $kola

Technologie se staly béZznou soucasti naseho zivota. Co diive vypadalo jako science fiction, je
dnes diky modernim nastrojim dostupné téméi kazdému. 3D tisk, modelovani ve virtualnim
prostoru, programovani i robotika uz nejsou jen doménou védcti v laboratofich. V nasem
projektu jsme se rozhodli tuto dostupnost vyuzit naplno — a vybudovat robota tipIn¢ od nuly.

Pfes pocatecni neznalost nékterych oblasti a mnozstvi vyzev, kterym jsme celili, jsme krok za
krokem spojili kreativitu, technické dovednosti a tymovou praci. Vysledkem je funkéni
prototyp robota, ktery se dokaze pohybovat, reagovat na ptikazy z mobilniho telefonu a svym
vzhledem vzdava poctu zndmému filmovému hrdinovi.
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Projekt ,,Robot*
Uvod k projektu

Projekt vznikl jako osobni vyzva — vytvofit néco, co spojuje moderni technologie, technickou
zru¢nost a napaditost. Inspiraci nam byla postava robota Cislo 5 z popularniho filmu, ktery nas
zaujal nejen svym vzezienim, ale i osobnosti. Chtéli jsme vytvofit robota, ktery bude na prvni
pohled ,,zivy* — s pohyblivymi o¢ima, vlastnim podvozkem a dalkovym ovladanim.

Obriazek 1: Inspirace pro robota —,,Cislo 5 Zije“«

Cil projektu

Hlavnim cilem bylo postavit robota s vlastni konstrukci, ovlidanim a designem, a to za
pouziti bézn¢ dostupnych prostredkii: 3D tiskarny, jednoduché elektroniky a softwarovych
nastrojil.

Vedlejsim cilem pak bylo naucit se néco nového — at’ uz jde o modelovani v CAD, praci
s elektronikou, spojovani mechanickych prvki nebo tymovou spolupraci pii FeSeni
technickych problémii.
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Navrh a tvorba

Zacalo to ocima

Prvni modelovanou ¢asti byly o¢i — protoze pravé o€i davaji robotovi charakter a zaroven
pfedstavuji jednu z nejslozitéjSich detailnich ¢asti. Navrh zabral mnoho hodin prace, béhem

nichz jsme opakovane¢ testovali rizna feseni. V urcité fazi jsme dokonce prisli o ¢ast dat kviili
chybé softwaru, coZ nas piinutilo n€které ¢asti znovu modelovat.

“ob
A

Obrazek 2: Zapojeni oci Obrazek 3: Hlava robota s ofima

Pouzivali jsme metodu pokus—omyl, pfi¢emz jsme se ucili na vlastnich chybach. Pfesto se nam
podatilo vytvofit tvar, ktery dobie zapadl do celkové koncepce robota. OCi jsme nakonec
navrhli tak, aby byly lehce pohyblivé pomoci servomotorii a zarovenn umoziovaly ptipadné
dodate¢né upravy. Pro pohyb o¢i jsme vytvoiili potfebna tahla a vSe spojili Srouby.

. .
Obrazek 4: Finalni montaz odi
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Obrazek 5: Montaz o¢
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Pohyb

Pro pohyb jsme zvolili moduldarni pasovy podvozek, ktery poskytuje dobrou stabilitu a je
vhodny i pro pohyb po méné rovném povrchu. Pouzili jsme dva motory s pievodovkou, které
jsme napojili na ovlada¢ motord a fidici jednotku. Konstrukce podvozku ndm umoziuje
v budoucnu snadno rozsifit nebo upravit pohon, naptiklad pfidanim senzorti nebo vykonnéjsich
motord.

Cely podvozek byl navrzen a vytisknut pomoci 3D tiskarny, pfiCemz jsme dbali na pevnost,
presnost a snadnou montaz.

Obrazek 5: Montaz pasového podvozku

Télo

T¢lo robota jsme navrhli v profesionalnim CAD programu Autodesk Inventor, ktery umoziuje
piesné a modularni navrhovani. Timto zplisobem jsme mohli 1épe pldnovat umisténi vnitini
elektroniky, napajeni i mechanickych prvk.

Modely jsme nésledné tiskli na 3D tiskarné Prusa MK4S z PLA filamentu. Diky této
technologii jsme méli moznost jednoduse vyrabét a upravovat jednotlivé dily, aniz bychom byli

zavisli na externich vyrobcich.

T¢lo jsme navrhli jako sestavitelnou konstrukei, kterd se da snadno rozebrat — coz je praktické
pii opravach, aktualizacich nebo testovani novych komponent.
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Montaz a kompletace

Montaz probihala postupné — od podvozku, ptes zabudovani elektroniky, az po pfipojeni oci
a kompletaci vnéjSiho krytu. Nékteré ¢asti bylo nutné prilepit, jiné byly spojeny Srouby nebo
zamky piimo z 3D tisku.

Obrazek 6: Promysleni dalSiho postupu

Zvlastni pozornost jsme vénovali vnitinimu usporddani tak, aby se kabely nezamotéavaly
a ptistup k hlavni elektronice byl pohodiny.

Pti kompletaci jsme se nevyhnuli ani drobnym piekézkdm — n¢které dily jsme museli dodate¢né
piebrousit nebo znovu vytisknout kviili chybné toleranci. Nicméné i to bylo cennou zkuSenosti
pro dalsi projekty.

Obrazek 7: ZkouSeni krytu
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Ovladani pomoci mobilni aplikace

Robot je ovladan prostfednictvim mobilni aplikace vytvorené pomoci MIT App Inventor.
Aplikace umoziuje ovladani pohybu dopiedu, dozadu, vlevo a vpravo a v budoucnu
planujeme ptidani dalich funkci, naptiklad:

e otaceni oci

e zvukové projevy
o svételné efekty

e reakce na senzory

Komunikace mezi robotem a mobilem probiha pies Bluetooth.

) Not connected

Click on me

Obrazek 8: Rozhrani mobilni aplikace pro ovladani robota

Seznam elektroniky a jeji zapojeni
Pouzita elektronika:

o mikrokontroler ESP32 — hlavni mozek robota, umoziluje komunikaci s mobilni
aplikaci

e 2x motory s prevodovkou — zajist'uji pohyb pasii

e Motor driver L298N — slouzi ke spinani motora podle ptikazii z Arduina

e 2x servo motor — pro pohyb o¢i (budouci rozsifeni)

e LED diody — indikace stavu robota, dekorativni osvétleni

e Li-ion baterie 7.4 V — napdjeni celé¢ho systému

e Vypinad, spojovaci kabely, konektory

Vsechny soucéstky jsou umistény uvnitf téla robota na tiskem vytvotenych drzacich. Snazili
jsme se o co nejcistsi kabeldz, aby vnitini prostor zlstal piehledny.
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Obrazek 9: Sestaveny robot
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Zaver

Projekt ,,Robot“ nés naucil vic, nez jsme na zacatku cekali — nejen technickym dovednostem,
ale 1 trpélivosti, tymové spolupraci a schopnosti fesit problémy. Vysledkem je funkéni
prototyp robota, ktery se pohybuje, reaguje a mé osobity vzhled inspirovany popularni
kulturou.

Timto ale nas projekt nekonci.
Planujeme:

e barevné upravy robota

e doplnéni elektroniky

o vylepSeni aplikace

o zlepSeni efektivity

e programovani autonomnich funkci

Vétime, ze tento projekt je jen zacatkem nasi cesty ve svété robotiky a technologii. Ukazali
jsme si, ze kdyz spojime kreativitu s technickym myslenim, dokazeme opravdu hodné¢.

-

Obrazek 10: Sestaveny robot
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Citace:

Obrazek 1. Online. Dostupné z: https://www.lidovky.cz/kultura/pribeh-
roztomileho-robutka-komedie-cislo-5-zije-se-docka-nove-
verze.A201116 105048 In_kultura jto. [cit. 2025-05-30].
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