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Kracedlo
Zadani

Na mechanickou c¢ast namontujte desku fadie. Namontujte reflexni zavoru. Propojte.

Prezkousejte funkci. Zméite odbér ze zdroje (pouzijte multimetr s funkci primérovani mérené

hodnoty).

Obr. 1 —Foto mechanického provedeni
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Obr. 2 — Nacrt mechanického provedeni a posloupnosti pohybu nohou
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Obr. 3 — Schéma propojeni
Technologicky postup
» Sestavte, nepfipojujte motory
* Pfipojte napajeni (9 az 12 V)

* Piekontrolujte fidici pulsy (pulsy mimo povolené hodnoty mohou zptisobit poSkozeni

servomotort)
» Prekontrolujte funkci reflexni zdvory (zméfte zménu logické trovné na vystupu MKO
v fadi¢i)
* Pfipojte motory a prezkousejte chod stroje
Bezpecnost prace

Naradi nepfenasime po kapsach, ale vzdy v montaznim kufiiku, krabici, taSce. Poskozené
nafadi nepouzivame. Opravy natfadi smi provadét pouze povéieny pracovnik. Kabelovy ntiz
slouzi k odstranéni izolace vodicl. Pro jiné tcely nesmi byt pouzivan. Niz nenahrazuje
pofezanim. Pfi odstraniovani izolace vodice je nutné postupovat vzdy tak, aby smér vedeni
noze byl vzdy od téla, nikdy proti palci. Pii praci s klestémi davejte pozor na piiskiipnuti
prsti. Pii Stipani koncl vodicl pozor na odlétajici vodi¢e — moznost poranéni oka. Klesté
udrzujte v Cistot¢ a mazte je v kloubech. Klesté¢ drzte vzdy na konci rukojeti. U Stipacich a
zdrhovacich klesti davejte pozor na ostré bfity, Cepele. Pfi dé€leni vodi¢i davejte pozor na

odletujici kousky, pozor na odmr$téni napruzené¢ho vodi¢e a ostré konce vodici. Konce



vodici Stipejte vzdy proti zemi. Pii opravach zafizeni apod. se vzdy ujistéte Zze pracujete

na vypnutém a zajisténém zatizeni.
Popis

Konstrukce kracejiciho robota je jednoducha (napiiklad ze stavebnice Merkur). Jde
o primitivni Hexapod s vahadlem a tfemi servomotory. Vahadlo naklani robota na jednu ¢i
na druhou stranu, a tim se uvolni jeden nebo druhy par nohou. Algoritmus chiize vpted je
jednoduchy. Robota pomoci vahadla naklonime a pfesuneme oba pary pohyblivych noh
do opacnych krajnich poloh. Poté pieklopime robota na druhou stranu a pfesuneme oba pary
do opacnych krajnich poloh. Cely cyklus opakujeme. Robot se tak pohybuje piilloblouky
vpted. Pro couvani anebo otaceni pak volime jiné posloupnosti pfesunti pohyblivych noh a
naklapéni vahadlem. Pfi mont4zi dbame na to, aby krajni polohy pohyblivych ¢asti souhlasily

s krajnimi polohami servomotorti.

Pro fizeni kracejiciho robota musime zajistit vystaveni servomotorkti podle urc¢itého vzorce,
ktery se stale opakuje. K tomu mizeme z vyhodou vyuzit multiplexori, které pti postupném
prepindni pomoci ¢itace budou na svém vystupu generovat pozadovanou sekvenci fidicich
pulsti. Podle poctu sekvenci pak zvolime vhodny typ multiplexoru. Pokud chceme robota
fidit, miZeme vyuzit toho, Ze ¢ast adresovych vstupli multiplexoru bude fizena z ¢itace, a
zbylé vstupy multiplexoru budou pifepinat zvolené funkce naptiklad pomoci piepinact (chiize

vpred, chiize vzad, otoceni...).

Pro ovladani miizeme vyuzit hotovy modul (Sablona ...), ke kterému mazeme ptipojit reflexni
zavoru (Sablona ....). Pfi vhodném nastaveni miize zavora snimat piekazky pted strojem.

Signal zavory pak vybavi zménu pohybu robota.



Test

1. Napajeci napéti logickych obvodi rodiny SN74LS00 je:
a) 4,75az525V
b) 3az 18V
c) 10az18V

2. Pro kontrolu fidicich pulsti pouzijeme:
a) multimetr
b) RLC most
c¢) osciloskop

3. Napajeni modelarskych servomotort je obvykle:
a) Saz6V
b) 10az 18V
c) 3az18V

4. Modeléiské servomotorky vyzaduji fidici pulsy o rozkmitu 0 az 5 V opakovaci periodé

30 az 50 ms a Siice pulsu 1 az 2 ms (digitalni 0,8 az 2,5 ms). Jiné hodnoty:
a) mohou byt pfipojeny bez omezeni
b) mohou zpiisobit poSkozeni servomotoru
¢) servomotor na né nebude reagovat
5. Pfi méteni proudu fadime pfiistroj:
a) mezi ob¢ svorky zdroje
b) mezi ob¢ svorky zatéze

¢) mezi jednu svorku zdroje a jednu svorku zatéze



Pokyny pro vyucéujiciho

K sestaveni stroje potiebujeme moduly zhotovené dle:
Sablona OV 2 57 Deska fadige servomotort
Sablona OV_2 40 Reflexni zavory

Kli¢ spravnych odpovédi: 1 —a); 2—-c); 3—a);4—-b); 5—c¢)
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