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1 Uvod

V uvode by som vam rad v kratkosti zhrnul 0 ¢om bude moja praca a ¢o sa dozviete
Vv jednotlivych kapitolach. Témou tejto prace je Robotika- Moznosti vyuzitia LEGA,
konkrétne sa budeme venovat’ riadeniu modelu bagra z LEGA. Nez sa do toho pustime na
zaCiatok je potrebné si priblizit’ co je to bager, pomenovat’ zakladné Casti a riadiace systémy
ktoré pouzivaji bagre alebo rypadla. Taktiez je potrebné povedat’ si nieco o hydraulike ako
funguje kde sa vyuziva aké st hydraulické zariadenia. Potom si povieme nie¢o o LEGU
a zariadeniach potrebnych pre stavbu modelu bagra z LEGA, ktory sa bude dat’ riadit’
dial’kovo. Model bagra som zvolil, pretoze aj bagre ako stavebné stroje sa stale vyvijaja

a pouzivaju sa v nich prepracovanejsie systémy ktoré¢ zjednodusuju operatorom pracu.



2 Ciele prace

Primédrnym cielom tejto prace je zhotovit LEGO model bagra sriadenim na dialku.
V teoretickej Casti tejto prace sme si naStudovali potrebné informacie o bagroch a hydraulike.
V praktickej Casti sa budeme priamo zaoberat’ priamo modelom bagra. Na zaciatok bude
potrebné navrhnut’ zariadenia potrebné na konstrukciu modelu a nasledne zamysliet’ sa nad
najvhodnej$im spdsobom riadenia modelu. Medzi sekundarne ciele moézeme zahrnut’ ciele ako,
nastudovat’ a rozsirit’ si znalosti v oblasti hydrauliky a stavebnych strojov, alebo naudit’ sa

pracovat’ s riadiacou jednotkou arduino.



3 Material a metodika

3.1 Navrh konstrukcia a iprava modelu

Pre praktick Cast’ tejto prace budeme potrebovat’ navrhnit’ a skon$truovat’ model bagra
z LEGA. Na zaciatok musime zvazit samotnu konstrukciu modelu. Budeme pracovat’ so
stavebnicou typu — LEGO Technic 42006 excavator. Tento model obsahuje prevodovy
mechanizmus s moznostou ovladania drapaku alebo samotného ramena bagra. Obe moznosti
sa daju ovladat’ prepinanim prevodového mechanizmu. Drapak ma dve polohy ovladania bud’
sa ovlada alebo nie. Prepina¢ ovladdania ramena ma tri polohy bud’ sa ovlada spodna cast’

vyloznika, horna Cast’ vyloznika alebo sa neovlada vobec ¢ize prepinac je v neutralnej polohe.

Obr. 1 Zostaveny model bagra z LEGA 42006 https://www.lego.com/cdn/product-
assets/product.bi.core.pdf/6037218.pdf

Model sme nasledne upravili a to doplnenim motorov z motorovej sady LEGO Technic 8293.

Tato sada pozostava z:

e Prepina¢ s kablom dizky 25cm

e Zdroj, box na batérie

e M —motor s kablom dizky 26cm

e Led svietidla s kablom dizky 39cm



My budeme pre nase upravy potrebovat’ jeden zdroj pre pohon jedného z motorov, tri motory
typu M , predlZovacie kable o dizke 20cm a 12V zdroj na napéjanie arduina. Dva motory
pripojime na podvozok a zapojim kazdy k jednému pasu. Tieto dva motory budu slizit' na
pojazd pasov a pre spravnu funkcnost’ budi musiet’ fungovat’ nezavisle od seba. ZvySny motor

bude slazit’ ako pohon pre pohyb drapaku a vyloznikov ramena.
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Obr. 2Upraveny model

3.2 Praca s arduinom a programom

Ako riadiacu jednotku pre nas§ model pouzijeme riadiacu jednotku arduino UNO Rev3. Model
momentalne obsahuje 4 motory. Na ich spojenie s arduinom pouzijeme predlZzovacie kable aby
sme predisli poskodeniu samotnych motorov. Na riadenie motorov budeme potrebovat’ Arduino

Shield — Motor modul Rev3. Ten zapojime do riadiacej jednotky.

Po tspesnom zapojeni motorov sme sa pustili do rieSenia problému ovladania ramena a
drapaku. Prepinac, ktory je sti¢astou mechanizmu na ovladanie ramena ma tri polohy a na
ovladanie drapaku ma polohy dve . Na to aby sme ho mohli prepinat’ jednotlivé polohy sme
pouzili dva servomotory, z ktorych sa jeden bude otacat’ v rozsahu 80° a druhy v rozsahu 40°.
Tie sme pripevnili k modelu a pomocou d’al$ich dielov lega upevnili aby sa nepohybovali.
Napokon je potrebné pripojit’ Bluetooth modul HC-05 TTL pre moznost’ riadenia na dial’ku.
Program pre riadenie modelu sme vytvorili v aplikacii Arduino IDE. Tato aplikacia je priamo

programatorské prostredie ur¢ené na tvorenie kodov pre arduino. Samotny program je



kombinaciou troch mensich programov. Prva ¢ast’ je zamerana na pohybovanie, ¢ize pojazd
pasov bagra dopredu, dozadu, otacanie do stran. Druha ¢ast’ je zamerana na riadenie
servomotorov. Prvy sa otaca v rozsahu 80° aby sme mali pokryté vsetky tri polohy. Druhy sa
otaca v rozsahu 40°, ked’ze prepina len medzi dvoma polohami. A tretia ¢ast’ Gplne najkratSia

je zamerana na spinanie relé, ktoré spiiiaju funkciu motor driveru.

Obr. 3Servomotor

Obr. 4Relé motor driver

Model sa ovlada pomocou Bluetooth aplikacie ktorti som naprogramoval pomocou
vyvojarskeho prostredia App invertor.

4 Vysledky prace a diskusia

Pri vyhotoveni modelu sme zacali najprv zlozenim modelu LEGO Technic 42006
excavator a ten nasledne upravili aby vyhovoval nasim poziadavkam. Poc¢as vyhotovovania
doslo k niekol'’kym d’al$im upravam ktoré boli nevyhnutné pre spravny chod. Program pre
hotovy model je funkény, mensie komplikacie nastali s pripevnenim servomotorov, ale to sa
podarilo vyriesit’ a servomotory plnia svoju funkciu. Improvizovany relé motor driver sa
taktiez osvedcil takze motor pre pohon ramena funguje taktiez. Medzi minusy pri tejto praci
su rozmery. Model nema ziadne vnutorné priestory preto sa vicSina stciastok nachadza na

vrchu nadstavby. Druhé minus je vdha modelu.

5 Zavery prace

Na zaver mézem zhodnotit’ Ze tato praca bola Gispes$na a podarilo sa vytvorit’ model



ktory je mozné riadit’ dial’kovo cez Bluetooth. Hlavny ciel’ prace sa podarilo splnit’. Pocas
tvorenia modelu sa vyskytli problémy s motormi a pohonom pasov. Tento problém sa
podarilo vyriesit’ nastavenim maximalnej rychlosti motorov v programe. Co sa tyka plnenia
vedlajSich cielov, tie boli postupne plnené pocas vyhotovovania prace. Tvorba programu ako

aj zapojenie vSetkych komponentov dokopy bolo splnené spravne, a funkcne.

6 Zhrnutie

Hlavnym ciel'om prace bolo zostrojenie fungujuceho modelu bagra z lega, ktory by sa
dal ovladat’ dial’kovo pomocou Bluetooth modulu. To sa napokon aj podarilo. Program pre
arduino ako aj zapojenie motorov, servomotorov a d’alsich komponentov bolo zvladnuté bez
problémov. VSetky problémy ktoré sa vyskytli boli vyrieSené po kratkom premysleni
a prehodnoteni d’alSieho postupu. Pri rieSeni prace boli vyuzité vSetky dostupné prostriedky

a vybraté najvhodnejSie moznosti pre postup.



