ULANY — TECHNICKA DOKUMENTACIA

> Obe kategorie LIGHT WEIGHT aj OPEN vychadzaju z rovnakého konceptu a gro
konstrukcie je podobné alebo totozné, pripadne mierne odl'ahcené (mensSie percento
vyplne 3D tlace)

> Cela konstrukcia robota bola navrhnuta a nasledne zhotovena na 3D tlaciarni,
pouzivame PRUSY MK2S. Na modeling pouzivame: OpenSCAD - The Programmers
Solid 3D CAD Modeller

> Mozog robota je (Arduino Mega), ktoré je osadené do platne, ktora je zaroven plosSnym
spojom, ktory sliZi hlavne a len na ulahcenie kabeldze a Setrenim miesta. Suicast'ou
platne, st aj radi¢e DRV 8800, ¢o ndm umoznuje vyhnut’ sa kabelézi, ked’ze su priamo
spojené s PWM a digitalnymi pinmi v doske a nemusime pouzivat’ externé radic¢e ako
v minulosti()

> Kazdy robot ma: 1x Pixy Cam 2, 1x BNOO05S5, 4x motory (Pololu 12VDC 31:1,
Faulhaber sr2224), 8x fototranzistor + LED na snimanie Ciary, mame don zapojené aj
ultrasonické senzory, ktoré vSak momentalne nie sii zakomponované do programu
nakol’ko nas tlaci Cas. TieZ sa pokisame o vzdjomni komunikaciu robotov. V kategorii
OPEN robot disponuje aj kickrom a driblerom. Poutzivame klasické 11,1 V lipo
baterky.

> Lightweight pouZiva prototyp IR sensoru:

o https://github.com/markosko/IRseeker-kicad

Nakol’ko pouzivame arduino, tak program je napisany v Arduino Software (IDE)

A\

> KonStrukciu bolo prirodzene treba zmontovat’ a na to pouZivame klasické skrutky,
matky, stlpiky...

Lightweight Open



Arduino%20Software%20(IDE)
Arduino%20Software%20(IDE)
https://github.com/markosko/IRseeker-kicad
https://www.arduino.cc/en/Main/Software
https://www.arduino.cc/en/Main/Software

HiTechnick Compass  IRSeeker-prototyp

Sensor

Omni wheel Prusa i3 Mk2
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Schéma senzorov na ¢iaru 11.1 V batéria
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