Stépan Blaha

Roboticka ruka

Cilem mé maturitni prace bylo sestrojit a naprogramovat jednoduchou robotickou ruku se ¢tyfmi
klouby, ktera by dokazala pfesné a spolehlivé vykonavat pohyby na zakladé zadanych souradnic.
3D model ruky jsem stahnul z online depozitafe modell Thingiverse a poté ho upravil v programu
Blender. Jednotlivé dily, kterych je 18, byly vytisknuty na 3D tiskarné a nasledné seSroubovany.
Hlavnim komponentem ruky je programovatelny jednodeskovy pocita¢ Arduino UNO. Kéd jsem psal
v jazyce C++ v programu Arduino IDE a poté jej nahral na desku pomoci USB kabelu. Arduino na
zakladé kédu provadi vypoclty a vytvari signdl na vystupu, ¢imZ ovlada ostatni komponenty, mezi které
patfi:
e 5 servomotort nachazejicich se v zakladné, rameni, lokti, zapésti a v Gchopu
e ovladaé servomotort, ktery predava instrukce od Arduina servomotoriim a zajistuje jejich
napajeni
e piezoelektricky ménic, ktery slouzi jako jednoduchy reproduktor
¢ kolébkovy piepinac pro fizeni napajeni servomotor(
Ruka pfijima instrukce v podobé cilovych soutadnic, do kterych se ma uchop pohnout. Tyto
souradnice jsou nasledné zpracovany a uhly v jednotlivych kloubech jsou vypocteny pomoci
nasledujicich vzorc(:
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Ruka neprovadi pohyby trhané, coz by ji mohlo poskodit, ale je naprogramovana tak, aby rychlost
pohyb(l opisovala sinusoidu. Zacina tedy pomalu, postupné zrychluje a po dosazeni maximalni
rychlosti zpomaluje. Toho jsem dosahl pomoci knihovny Ramp.

Hlavnim nedostatkem projektu jsou vibrace, které vznikaji pfi pohybech. Pivodcem tohoto
problému je zpUsob, kterym se zpomaluje pohyb servomotora. Je totiz nutné postupné a po malych
krocich, mezi kterymi je kratka pauza (v fadu milisekund), ménit cilovou polohu servomotoru.
Pomalejsi pohyb levnych servomotori proto nepusobi plynule.

Dalsim problémem je nepfesnost ruky, ktera mize byt az 0,5cm. Tato nepresnost také vznika
v dlsledku pouZiti levnych servomotoru. Dalsi nepresné pohyby v zapésti zplsobuji ozubena kolecka.

Celkové jsem s projektem velmi spokojeny. Ziskal jsem diky nému mnoho zkusenosti, které vyuziji
pfi vytvareni nové verze. Tato verze bude obsahovat krokové motory a ozubena kolecka nahradim
femenem.



