Sprava z kruzku: Priemyseina robotika
1.3.-31.3.2022

Na krazku Priemyselna robotika bol demnstrovany kompletny postup navrhu, vyroby

a programovania jednoduchého robotického auticka sledujuceho Ciaru. V prvej faze bol

v programe Autodesk Inventor vytvoreny 3D ndvrh podvozku auti¢ka. Ziaci mohli vidiet pracu
v tomto programe a export dat pre neskorsiu 3D tla¢. Navrhnuty podvozok robota bol
nasledne vyﬂaéenv na 3D tladiarni.

Bola navrhnutd schéma zapojenia s vyuzitim vyvojovej dosky Arduino Nano. Bol
vysvetleny princip optickych snimacov pre sledovanie Ciary a spdsob ich pripojenia
k vyvojovej doske Arduino. Zostavenie elektronickej ¢asti robota bolo zrealizované na
unoverzalnej spajkovacej doske.

Bol vysvetleny algoritmus pre riadenie robota sledujuceho ¢iaru a jeho nasledna
implementdcia vo vyvojovom prostredi Arduino IDE. Na zaklade praktickych skdsok boli
ladené otacky motorov tak, aby robot dokazal spolahlivo sledovat ¢iernu Ciaru na bielej
podlozke. V algoritme riadenia bola implementovana aj kalibracia optického snimaca na
zaCiatku programu tak, aby bolo sledovanie ¢iary spolahlivé aj pri r6znych svetelnych
podmienkach.



Sprdava z krazku: Priemyselna robotika
1.4.-30.4.2022

V tomto mesiaci boli Zziaci obozndmeni s moznostou programovania priemyselnych robotov
offline formou. Bol prezentovany program ABB robot studio. V programe ABB robot studio
boli spravené ukazky offline programovania a simuldcie virtuainych modelov priemyselnych
robotov. Po dohode so Ziakmi boli odprezentované gyroskopické snimace, ich vlastnosti

a vyuzitie v robotike. Na konkrétnom priklade bolo vysvetlené zapojenie gyroskopu
MPU6500 k vyvojovej doske Arduino UNO a nazorne vytvoreny program pre spracovanie
nameranych signdlov z gyroskopu. Namerané data boli zobrazované cez sériovy monitor
pocitaca.



Sprava z kruzku: Priemyselna robotika
1.5.—-31.5.2022

V mesiaci maj bola ¢innost kriZku Priemyselna robotika zamerana na préacu s ovliddacimi
prvkami ako joystick, maticova kldvesnica a enkéder. Bol vysvetleny princip ¢innosti
Joysticku, spracovanie signalov z neho pomocou vyvojovej dosky Arduino UNO. Bol ukdzany
a vysvetleny priklad vyuZitia joystricku na ovladanie jednosmernych motorov pre pohon
auti¢ka. Bol vysvetleny princip maticovej kidvesnice a spdsob jej pripojenia k vyvojovej doske
Arduino. Na programe vo vyvojovom prostredi Arduino IDE bol demonstrovany spésob
nacitavania stlacenia klaves a zobrazovanie vybraného znaku kldvesnice na sériovom
monitore. Bol vysvetieny princip mechanického enkddera ako ovladacieho prvku. Bol
vytvoreny a vysvetleny jednoduchy program pre spocitavanie impulzov z enkddera, k comu
patrila aj ndzornd ukézka. Napotitané impulzy z enkédera boli zobrazované na sériovom
monitore v prostredi Arduino IDE.



Sprava z krazku: Priemyselna robotika
1.6.-30.6.2022

V tomto mesiaci prebehlo jedno stretnutie, na ktorom sa bol prezentovany Ethernet shield
W5100 pre zdielanie dat z dosky Arduino cez lokélnu siet. Bol demonstrovany priklad
snimania teploty cez snima¢ DHT11 a zdpis nameranej teploty do SQL databazy na serveri.
Bol vysvetleny spdsob pripojenia snimaca a Ethernet shieldu k doske Arduino UNO, spdsob
vyhodnotenia nameranej teploty zo snimaca, spdsob nastavenia komunikacie medzi doskou
Arduino a databdzovym serverom.
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