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Hardware
Použili sme:

• Arduino Mega

• Senzory

• 6x Laser senzor VL53LOX-V2 → použité na

meranie vzdialenosti

• 4x Color senzor TCS34725 → použité na

rozpoznávanie farby obetí

• 1x Magnetický senzor AS5600 → použité

na meranie rotácie vyhadzovacieho

mechanizmu pre záchranné balíčky

• 1x Gyro senzor GY-25 → použité na

meranie rotácie robota

• 4x Tlačítko→ použité na snímanie nárazu

• 5x Mikro motor s prevodovkou N20 → použité na

pohyb robota

• 1x Stabilizátor XL6009

• 2x Mini DC stabilizátor

• 1x I2C Multiplexer TCA9548A

• 1x I2C Expander PCF8574T

• Externé nasvietenie Color senzorov



Zostavenie



Software
• Programovali sme v Arduino IDE

• Použili sme tieto knižnice:
• Wire.h
• Adafruit_TCS34725.h
• Arduino.h
• TCA9548A.h
• PCF8574.h
• Adafruit_VL53L0X.h
• Adafruit_NeoPixel.h
• avr/power.h

• Riešili sme:
• Správny pohyb robota
• Správne čítanie senzorov
• Snímanie obetí
• Vyhadzovanie záchranných 

balíčkov

Otáčanie robota: Dorovnávanie robota:



Testovanie
• Vybudovali sme cvičné bludisko

• Nakreslili sme si znaky, ktoré 

predstavujú obete

• Simulovali sme jazdu v prostredí a 

dávali sme robotovi rôzne prekážky
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