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Vyvoj vybranych podsystémov
robotickej platformy

Ulohy projektu

® Navrh a zostrojenie hardvéroveho riesenia

® Pohybovy aparadt zostrojeny podfa natocenia servo /
motor iIXyCam2 a ultrazvukovych senzorov HC-SR04

® Pouzitie ultrazvukovych senzorov na detekciu a vyhybanie
sa prekdzkam a ndslednd implementdcia vhodného algoritmu

'@ Smart vision senzoring (sledovanie objektov/ oséb)

Autor: Bc. Adridn Holy
Garant: Ing. Peter Sarafin PhD.
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Vyvoj vybranych podsystémov robotickej platformy -
Nosic
Bc. Tomas Pocklan

Garant: Ing. Peter Sarafin, PhD.
O ZILINSKA UNIVERZITA V ZILINE

Ciel projektu:

Vytvorit interiérového robota s variabilnou funkciou ako napr. sluha, nosic a sprievodca.
Mojou ulohou bolo zrealizovat nadstavbovu funkciu nosica. Takyto nadstavbovy
podsystém ma za Ulohu bezpecéne prepravit ndklad v rdmci miestnosti s vyuzitim vhodnych
periférii.

Riesenie:

=  Pouzity mikrokontrolér— ESP32

= Na prenos nakladu je pouzita jednoducha plosina
= Vahovy senzor sluzi na detekciu nakladu

= Fixovanie nakladu posuvnym mechanizmom za pomoci DC motorcekov
=  Koncovy spinac sluzi na zastavenie fixachého mechanizmu

= QOled displej na zobrazovanie hmotnosti prenasaného nakladu
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