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kybernetikyCieľ projektu:

Vytvoriť interiérového robota s variabilnou funkciou ako napr. sluha, nosič a sprievodca. 
Mojou úlohou bolo zrealizovať nadstavbovú funkciu nosiča. Takýto nadstavbový 
podsystém má za úlohu bezpečne prepraviť náklad v rámci miestnosti s využitím vhodných 
periférií.

Riešenie:

▪ Použitý mikrokontrolér– ESP32
▪ Na prenos nákladu je použitá jednoduchá plošina
▪ Váhový senzor slúži na detekciu nákladu
▪ Fixovanie nákladu posuvným mechanizmom za pomoci DC motorčekov
▪ Koncový spínač slúži na zastavenie fixačného mechanizmu
▪ Oled displej na zobrazovanie hmotnosti prenášaného nákladu


	PI_01_poster
	PI_01_poster_1
	PI_01_poster_3

