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3D návrh robota

• Robot sme navrhovali v programe FreeCad
• Väčšina vecí sa vytlačila pomocou 3D tlačiarne
• Vrchná a spodná platforma (zelené) sa frézovala



Dosky plošného spoja

• Dps sme navrhovali v programe Autodesk Eagle a grafickom 
editore Inkscape

• Následne sme dps leptali



Hardware

• Základná doska- Arduino Mega 2560
• Líniový senzor- vlastný
• Kamera- Pixy Cam v2.1
• Infračervené senzory- GP2Y0A41SK0F 
• Motory- DC motor 6V/100rpm
• Motor driver- L9110
• Baterky- 18650 7,4V



Software

• Na programovanie sme používali program Arduino IDE a PixyMon



Časti robota
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