Posudek maturitni prace Stépana Blahy, t¥ida 6.A
Roboticka ruka

Soucasti této maturitni prace je neékolik dil¢ich uloh. Jako prvni musel autor vymodelovat jednotlivé dily
pomoci 3D tiskarny. Model stazeny z depozitafe 3D modeld upravil a nechal na zakazku vytisknout.

Jako dalsi bylo nutné dily poskladat a opatfit servomotorky. Téchto je celkem pét, Ctyfi pro pohyb a jeden
pro uchop. Obr. pro ilustraci:

Hlavni Ukol byl naprogramovat ovladani celého soustroji. Zakladem je programovatelna deska, kterou
autor musel sAm naprogramovat v jazyce C++ pomoci programu Arduino IDE.

Pro predstavu, co vsechno musi byt pomoci programu ovladano, se mizeme podivat na schématicky
nakres, ktery ndm model pro dany Gcel nahradi.

Ruka ma 4 stupné volnosti. Z obr. je vidét, pro které parametry musime sestavit rovnice a vse
naprogramovat. Opravdu obdivuhodné je, Ze autor to zvladnul tak,
aby bylo vse funkéni. CoZ je mozné posoudit po tom, co uvidime ruku v ¢innosti.

Prace nem(iZe byt posouzena jinak, nez jako vynikajici.

Otto Urban



