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3D navrh robota

* Navrhovali sme v programe Fusion

« Casti sme nasledne tladilina 3D
tlaciarni

* Podvozky su zaroven aj PCB, ktoré
sme dali vyrobit do JLCPCB
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Analogovy vystup



e 2x-PCF8591P prevod

analogu na 12C

* Regulacia osvetlenia
LED-iek pomocou
LM317 a BJT

* 2x-sockety na
motordriver MX1508

* 4x 6V-motory

* Prepojenie medzi
vrchnym a spodnym
PCB

* Infrared senzory-
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Vrchny
PCB

* Raspberry pi Pico 2

* Priprava na gyro
BNOO55

* Priprava na kameru
Pixy2

* Prepojenie medzi
vrchnym a spodnym
PCB

e 4x-Servo MG90s
e 2X-Touch sensor
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Hotovy robot
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