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Nizkonakladovy roboticky pes za pomoci 3D tisku

Jakub Tvrz!

1 Uvod

Kdyz jsem na katedru kybernetiky nastupoval, predstavoval jsem si, Ze budeme stavét
roboty. Ackoliv tomu tak zcela nebylo, mohl jsem vyuzit poznatky ze studia, abych si tuto
predstavu splnil. Ma priace se doposud zabyvd vyzkumem, ucenim se a kombinovinim jiz
vyfesenych problémi s mymi vlastnimi vylepSenimi a ptizpisobenimi kyzenému vysledku.

2 Obvodové reseni

Prvnim problémem, ktery bylo tfeba vyfesit, bylo napdjeni. Na obrazku 1 je znazornéné
elektrické zapojeni. Robot je ovlddan pomoci mikro¢ipu ESP32. Nap4jeni serv je dimenzovano
az na 20 A skrz step-down méni¢. Napéti baterie je hliddno odporovym déli¢em, v piipadé€ jeho
sniZzeni pod danou trovei je robot vypnut. Dospél jsem ke zjisténi, Ze budou potieba serva o
tahu alespon 20kg — se soucasnymi (12kg) je chlize robota vratka a nedokaze se sam zdvihnout.

Obrazek 1: Schéma zapojeni

3 Konstrukce

Dily jsou kompletné tisténé na 3D tiskarn€ (inspirace u Kubina (2021) a transformace
na pouzité soucastky). Robot ma 12 stupid volnosti - mozZnost pfirovnani ke kolenu (jeden
smér ohybu) a kycli (dva sméry ohybu). Ovladani je feSeno pfes bluetooth a mobilni aplikaci
snadno programovatelnou v arduinu. Nicméné po kompletnim vyfeSeni HW zaleZitosti planuji
postupné preneseni na Raspbery Pi a vyuZiti naprogramované inverzni kinematiky (kapitola 4)
pro vytvoreni kodu pro strojové uceni chiize.
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Obrazek 2: Prototypy

4 Inverzni kinematika

JiZ zminéna inverzni kinematika byla odvozena na zaklad¢ obrazku 3 (na rovnice zde
neni dostatek prostoru). Ndsledné bylo tfeba ptidat jesté spojeni nohou v téle. To je feSené
v aplikaci, jejiz zéklad jsem prevzal od Elarabawy (2020), kde byl vyfeSen pohyb téla, pokud
nohy stoji na misté. Rozsitil jsem tento program o jasnéjsi vizualizaci a vypis jednotlivych thlu.
Dile jsem pridal moZnost manudlné hybat s libovolnym kloubem. V zavéru ziskdvame aplikaci,
s niZ 1ze simulovat libovolny pohyb a polohu robota, coZ je do budoucna velmi uzZitecné.
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Obrazek 3: Inverzni kinematika

Podékovani

R4ad bych podékoval loTLabu za mozZnost vyuZiti 3D tiskdren a nafadi.
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