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1. Uvod

V této prace se zabyvam konstruovanim a programovanim stavebnice VEX 1Q 5.
Snazim se efektivné vyuzit dostupné komponenty, navrhnout stabilni konstrukce a spravné
nastaveni ovladacich prvk.

Cilem bylo navrhnout, zkonstruovat a ozivit funkéniho manipula¢niho robota, ktery
bude schopen samostatn¢ vykonavat automatizovany presun piedmétti z dopravniku na
zéklade¢ jejich rozliSeni dle barvy, ktera slouzi jako ukazatel hmotnosti.

2. Popis konstrukce

Manipulacni robot je sestaven vyhradné ze stavebnice VEX 1Q 5, pficemZ nebyly
pouzity zadné jiné soucastky, nez které jsou standardné dostupné v této sad¢ — s vyjimkou
pfidané gumy na chilapdk pro zlepSeni tichopu predméti.



Konstrukce ramene byla béhem vyvoje dvakrat upravena. Plivodni umisténi motoru
pfimo pod chilapdkem branilo ramenu dosahnout az k zemi. Z tohoto diivodu byl motor
pfesunut nad chilapak a rameno prodlouzeno, ¢imz se zlepsil jeho dosah. Pti druhé prestavbé
doslo rovnéz k prodlouZzeni celého téla robota, coz vedlo ke zvySeni stability pfi manipulaci s
téz$imi objekty.

Soucasti konstrukce je také oto€ny mechanismus véze, na které je rameno umisténo.
Tento mechanismus umoziuje robotovi efektivné zasahovat do SirSiho pracovniho prostoru
bez nutnosti pohybu celé zakladny.




3. Princip ¢innosti

Predméty jsou dopravovany po pasu k manipulaénimu robotovi. Ten nasledné
vyhodnoti barvu objektu (v budoucnu spojenou s hmotnosti) a dle této informace presune
zéavazi do ptislusné pozice. Toto feSeni by v praxi umoznilo efektivni tfidéni ¢i manipulaci s
dily rizné vahy bez nutnosti vazeni.




4. \Vyuziti v praxi

Robot je navrzen jako demonstra¢ni model vyuziti automatizace ve strojirenstvi. Mize
slouzit jako zakladni model pro vyuku zakladii robotiky, nebo byt dale rozvijen pro konkrétni
primyslové aplikace, napf. pfi manipulaci s lehkymi obrobky nebo pii tfidéni vyrobka.

5. Zavér

Béhem prace na tomto projektu jsem mél moznost si prakticky vyzkouset cely proces
navrhu a stavby robota. Prace s VEX 1Q 5 m¢ motivovala k dal§imu zajmu o robotiku a
technologie.

Navrzeny robot predstavuje funkéni koncept pro vyuziti jednoduchych manipula¢nich
systémi v lehkém primyslu. Prestavby béhem vyvoje vyrazné ptispély ke zlepseni jeho
funk¢nosti a stability. Do budoucna je planovano doplnéni piesnéjsi detekce barev a jejich
ptitfazeni konkrétnim hmotnostnim kategoriim.



