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UvVoD:

Napredovanie

EID I:I [l H Napredovanie robotiky a robotizacie I m I

priemyslu

Roboticka sutaz ROBOCUP

Uéast na celoslovensko,
celoeuropskom ale aj celosvetovom
kole

Vyuzitie

zneskodnovanie bomb,
vyhladavanie obetiv
horiacich/nepristupnych budovach

Jeueayoez yoqoua Auwouoiny




CIELE PRACE:

1 2 3
Prieskum trhu a vyber Navrh schémy dosky Vyroba prototypov
komponentov. plosnych spojov. dosiek plosnych
spojov.
5 6
Navrh 3D Systém na zbieranie

konstrukcie robota

obeti a lekarnicky

4

Dizajn dosiek
plosnych spojov.

7

Zostavenie celého
robota dokopy.



MAIN PCB

« Arduino MEGA PRO

« 2x Impulzny stabilizator (AP3502)

« Motor driver (TB6612FNG)

« 2x DC 6V motory s encodermi

- Battery capacity indicator (LM3914)
« 6x Servo motory (SG90s)

- Logika na ovladanie polohy zberaca
« 2x Hallove snimace

- Gyroskopicky senzor (MPU6050)

« 2x Laserové senzory (VL53LOX)

« 6X Touch senzory
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- Arduino MEGA PRO @ i @bt T
 2x Impulzny stabilizator (AP3502 e i
« Motor driver (TB6612FNG)

« 2x DC 6V motory s encodermi

- Battery capacity indicator (LM3914
« 6x Servo motory (SG90s)
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- Logika na ovladanie polohy zberaca =
- 2x Hallove snimace ' o S L
- Gyroskopicky senzor (MPU6050) o, ,r;__‘f;; '
« 2x Laserové senzory (VL53LOX) %
« 6x Touch senzory
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PROTOTYPY
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OVLADANIE MOTOROV NA POLOHOVANIE
PREDNEJ NAPRAVY (ZBERACA)
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- 4x Komparatory (LM393D)
. 8x Foto tranzistory (ELITR8307)
- 8x Analogovy/Digitalny vystup
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30 MODEL



PREDNA NAPRAVA




BETA FINAL
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