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Uvod

Robotika a elektronika dnes zohravaju déleziti tlohu v mnohych oblastiach techniky aj
kazdodenného zivota. Jednou z ich foriem vyuzitia st robotické vozidla, ktoré mozu byt
ovladané manualne alebo automaticky. Tato praca sa zameriava na zostrojenie robotického auta
pohananého Arduinom, ktoré je riadené pomocou ovladaca alebo aplikacie KuongShun
v mobile. K tomu je vybavené schopnostou samostatného jazdenia podl'a Ciary.

Projekt predstavuje prepojenie elektroniky, modelovania a mechanickej konstrukcie v praxi. V
minulosti boli robotické systémy vyuZivané najmi v priemysle na automatizaciu vyroby a
zvySovanie efektivity prace. Postupne sa vSak vdaka rozvoju technologii a dostupnosti
mikrokontrolérov, ako je Arduino, robotika dostala aj do oblasti vzdelavania a zabavy. V
sucasnosti si moze jednoduché robotické zariadenia zostrojit’ takmer kazdy, kto ma zékladné
technické znalosti a zaujem o moderné technologie.

Cielom prace je navrhnat, namodelovat, naprogramovat a zostrojit funkény model
robotického auta riadeného mikrokontrolérom Arduino, za pomoci ovladac¢a, mobilu alebo
programu vd’aka ktorému bude schopné jazdit’ samostatne podla ¢iary. Medzi hlavné ciele patri
pochopenie principu fungovania Arduina ako riadiacej jednotky, praca s motormi a ovladacimi
prvkami.

Obr. 1: Robotické auto



Struény popis prace

Najprv som si objednal suciastky potrebné na auto, nasledne som postavil zaklad auta, pri
ktorom som pouzil niektoré veci z technickej stavebnice, ktort som mal doma. Potom som si
namodeloval Casti auta, ktoré som nasledne vytlacil na 3D tla¢iarni a poskladal do vyslednej
podoby. Popri stavani som musel vymysliet’ mechanizmus na zdvihanie vyklapacky. Akonahle
som vymyslel mechanizmus, tak som musel pridat’ zalozny stabyliza¢ny zdroj, z dévodu
bezpecnosti. Ked’ som dokondil stavanie, vrhol som sa na programovanie. Naprogramoval som
ovladanie pomocou ovladaca, mobilnej aplikacie a programu jazdy podla Ciary.

Obr. 2: Skladanie auta

Pouzité suciastky:

Arduino UNO R3
Infracerveny snimac
Infracerveny opticky senzor
Bluetooth modul

Primarny zdroj

Zalozny stabilizacny zdroj
Servomotor

Jednosmerny prevodovy motor
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1. Arduino UNO R3

Arduino UNO R3 je doska mikrokontroléra zalozena na cCipe ATmega328P. Ma 14
digitalnych vstupno-vystupnych pinov, 6 analégovych vstupov, 16 MHz keramicky
rezonator, USB pripojenie, napajaci konektor, ICSP konektor a resetovacie tla¢idlo. Obsahuje
vSetko potrebné na podporu mikrokontroléra; jednoducho ho pripojte k pocitacu pomocou
USB kébla alebo ho ako v pripade mojej prace napajajte pomocou batérie, aby ste mohli
zacat’.

Obr. 3: Pouzité arduino

2. Infracerveny snimac

Je elektronicka stciastka, ktora slizi na prijimanie signalov z dial’kovych ovladacov pomocou
infraerveného Ziarenia. Ovlada¢ vysiela neviditeI'né svetlo modulované do urcitého kddu,
ktoré snima¢ zachyti pomocou fotodiody alebo fototranzistora a premeni na elektricky signal.
Tento signal sa zosilni, odfiltruje od ruSenia a demoduluje na ¢isty digitalny vystup, ktory moze
spracovat’ zariadenie. Snimac, ktory som pouzil pracuje pri napiti 5 V.
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Obr. 4: Ovladac na ovladanie auta



3. Infracerveny opticky senzor

Je zariadenie, ktoré slizi na detekciu objektov alebo meranie vzdialenosti pomocou
infracerveného ziarenia. Funguje tak, ze vysiela infraervené svetlo (pomocou LED diédy) a
nasledne zachytava jeho odraz od prekazky pomocou fotodiddy alebo fototranzistora. Na
zéklade mnozstva alebo zmeny odrazeného Zziarenia dokdze urcit’ pritomnost’ objektu, jeho
polohu alebo vzdialenost’. Senzor obsahuje aj elektronické obvody na zosilnenie a spracovanie
signalu, aby bol vystup spol'ahlivy. V mojom projekte slizi na detekciu ¢iary na podlahe. Na
podvozku auta sa nachadzaju tri infracervené optické snimace, vd’aka ktorym je auto schopné
jazdit’ tak aby iSlo podla Ciary, ktord sa nachadza na podlahe. Tato ¢iara musi byt ¢ierna, aby
nedoslo ku odrazu svetla. Vdaka tomu, Ze st tri vie program urcit’ ¢i auto sa pohybuje spravne.
Ak  sa  Ciara nenachadza  vstrede, auto upravi svoj  smer  jazdy.

Obr. 5: Pouzity infraerveny opticky senzor

4. Bluetooth modul

Bluetooth modul je elektronicka suciastka, ktord umoziuje bezdrotové prepojenie medzi
zariadenim v tomto pripade robotickym autom a mobilnou aplikaciou KuongShun. Pomocou
Bluetooth technoldgie sa vytvori spojenie medzi modulom a smartfénom, cez ktoré sa prenasajt
riadiace prikazy. V aplikacii moZzem zadavat’ pokyny, ako je pohyb dopredu, dozadu, dol'ava
alebo doprava, a modul tieto signaly prijima a odovzdava mikrokontroléru v aute. Ten nasledne
riadi motory podl'a prijatych prikazov. Bluetooth modul tak umoziuje jednoduché a pohodIné
dial’kové ovladanie auta na vacsiu vzdialenost’ ako pri ovladaci s infracervenym svetlom.
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Obr. 6: Pouzity Bluetooth modul



5. Primarny zdroj

Ako hlavny zdroj napéjania som pouzil dve nabijatel'né Li-lon batérie typu 18650 s kapacitou
3300 mAh a napitim 3,7 V. Batérie su zapojené do série, ¢im poskytuju napétie priblizne 7,4V,
ktor¢ je néasledne stabilizované pre napéjanie Arduina a serv. Vd'aka integrovanej PCB ochrane
su chranené pred prebijanim, vybitim, skratom a pretazenim. Vyhodou je aj USB-C nabijanie.
Toto rieSenie zabezpeCuje dostatocnu kapacitu, stabilné napdjanie a spolahlivi prevadzku
systému.
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Obr. 7: Pouzita batéria

6. Zalozny stabiliza¢ny zdroj

Pre zvySenie bezpecnosti som pouzil step-down meni¢ XL4015 (5 A), ktory stabilizuje napatie
pre servomotor. Servomotor pri zatazeni odobera vysoky prad, ¢o by mohlo pret’azit’ a prehriat’
stabilizator na Arduine. Externy meni¢ preto prenasa toto zat'azenie mimo riadiacej dosky, ¢im
znizuje riziko posSkodenia a poZiaru. XL4015 ma vysoku Uc€innost’, nastavitelné vystupné
napétie a ochranu proti prepatiu.

Obr. 8: Pouzity stabiliza¢ny zdroj



7. Servomotor

Servomotor je zariadenie, ktoré spdja motor, snimac polohy a riadiacu elektroniku, o umoziuje
presné riadenie pohybu. NajcastejSie sa riadi uhlova poloha hriadel'a pomocou spétnej véizby
(napr. potenciometra), vd’aka comu servo dosiahne presnu poziciu a udrzi ju aj pod zadtazou. V
tomto projekte slizi na vyklapanie vyklapacky. Jeho hlavnymi vyhodami su presnost,
spol’ahlivost’ a plynuly pohyb.

Obr. 9: Pouzity servomotor

8. Jednosmerny prevodovy motor

Jednosmerny motor sa sklada zo statora, ktory vytvara magnetické pole, a rotora, ktory sa otaca
vd’aka pdsobeniu elektromagnetickej sily. Priid do rotora je privadzany cez komutator, ¢o
umoziuje vznik kratiaceho momentu. Rychlost’ motora sa da jednoducho regulovat’ zmenou
napitia. Motor ma dobry rozbehovy moment a jednoduchti kons$trukciu, nevyhodou je
opotrebovanie komutatora. Pouzil som Styri takéto motory, pri kazdom kolese sa nachadza
jeden aslazia na pohyb auta Preto sa dnes Casto pouZivaju bezkefové motory s vysSou
uc¢innost'ou a dlhSou Zivotnostou. Pri pouziti prevodovky sa znizZia otacky a zvysi kratiaci
moment.

Obr. 10: Pouzity jednosmerny prevodovy motor



