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1 Uvod

V tejto praci sa budem zaoberat’ pohybom automatizovanej robotickej ruky, ktora
bude prestvat’ objekty roznej farby z jedného dopravnikového péasu na druhy. Druhy pés
bude sluzit’ na roztriedenie tychto objektov podla danej farby. A dévod vyberu prave tejto
problematiky?

V nasej skole sme sa zapojili do viacerych projektov a zapacilo sa mi vyuzivanie
servomotorov a ich Skala Sirokého vyuzitia. TaktieZ chcem poukdzat’ na krasu vyuZzivania

3D tlace (ked’ze k nej mam dobry vztah). Spojenim viacerych napadov vznikol tento.

A\ S

Ja pracujuci na projekte



2 Teoreticka Cast’

2.1 Robotika

Robotika je odvetvie technoldgie, ktoré sa zaobera navrhom, konstrukciou, prevadzkou
a vyskumom robotov. Robot je programovateI'né zariadenie, ktoré méze vykonavat' rdzne
ulohy autonémne alebo pod kontrolou ¢loveka. Této disciplina zahfiia kombinaciu mechaniky,
elektroniky, informatiky a umelej inteligencie. Roboti m6zu byt’ pouzivani v Sirokej Skale
odvetvi a aplikécii, ako st priemyselna vyroba, zdravotna starostlivost’, vojenstvo, domaci
pomocnici, vyskum a mnoho d’al§ich. Robotika sa snazi vytvarat’ roboty, ktoré su schopné
efektivne a bezpecne spolupracovat’ s 'ud’'mi, plnit’ komplexné tilohy a prinasat’ inovacie do

roznych odvetvi.

2.1.1 Robot

Robot je programovatel'ne mechanické alebo elektronické zariadenie, schopné
vykonévat ur€ité ulohy autonomne nebo pod kontrolou ¢loveka. Tieto lohy mézu zahiiat’

pohyb, manipulaciu objektov, zistovanie informacii zo svojho okolia a mnohé d’alSie ¢innosti.

Typicky robot sa sklad4 z hardvéru (mechanickych Casti) a softvéru (programov), ktory riadi
jeho spravanie. Roboti mézu byt navrhnuti pre Siroku $kéalu tloh a prispoésobeni roznym
prostrediam. S rozvojom technologie sa v oblasti robotiky objavuju inovacie ako umela
inteligencia, senzory a schopnost’ samostatného ucenia, ¢o rozsiruje ich moznosti a vyuzitie v

roznych odvetviach.

2.1.2 Zakony robotiky

Tri zdkony robotiky boli prvykrat predstavené spisovatel'om vedecko-fantastickych
pribehov Isaakiom Asimovom. Tieto zakony su fikéné pravidla, ktoré Asimov vytvoril ako

eticky ramec pre spravanie umelych inteligencii a robotov vo svojich pribehoch.



Prvy zakon: Robot nesmie ublizit’ ¢loveku alebo necinnost’ou dopustit, aby ¢loveku ublizil.

Druhy zikon: Robot musi poc¢uvat’ prikazy ¢loveka, okrem situacii, kedy by tieto prikazy

porusili prvy zakon.

Treti zakon: Robot musi chranit’ vlastny existenciu tak, ako je to mozné, pokial’ to nestvisi s

porusenim prvého alebo druhého zakona.

2.1.3 Generacie robotov

1. generacia robotov:

Charakterizovana mechanickymi pohybmi a jednoduchymi senzory. Vyuzivali sa
predovsetkym v priemysle na opakujuce sa ulohy.

1,5. generacia robotov:

Pridané pokrocilejsie senzory a ovladdanie, ¢o umoznilo presnejsiu interakciu s prostredim.
ZlepSena programovatel'nost’ a schopnost’ riesit’ viacero uloh.

2. generacia robotov:

Integrovand umelej inteligencie (UI) umoznila robotom ucit’ sa a prispésobovat’ sa novym

situacidam. Zvysend schopnost’ komplexného spracovania informécii.

2,5. generacia robotov:

Silné integracia umelej inteligencie a pokrocilych senzorov. Autonémne rozhodovanie a
schopnost’ prisposobovat’ sa dynamickym podmienkam.

3. generacia robotov:

Predpoklada uplna autondmiu, samostatné ucenie a schopnost’ komplexného myslenia, ktora
by mohla mat’ blizke vztahy s umelou vedomim. Generacie robotov sa vyvijaju v sulade s

technologickym pokrokom a zlepSenim schopnosti robotov v oblasti senzoriky, riadenia a

umelé inteligencie.



2.1.4 Rozdelenie robotov

PodP’a ucelu:

Priemyselné roboty: Navrhnuté na vykonavanie opakujucich sa tloh v priemyselnych

prostrediach, ako st montdz, zvaranie, balenie a iné.

Servisné roboty: Sluzia na poskytovanie sluzieb 'ud'om, napriklad v oblasti zdravotne;j

starostlivosti, domacej pomoci alebo Cistenia.

Mobilné roboty: Navrhnuté na pohyb a pracu v réznych prostrediach, vratane prieskumu,

vojenskych operécii alebo zachrannych misii.

PodPa schopnosti:

Autonomne roboty: Maju schopnost’ operovat’ bez I'udskej interakcie, schopné rozhodovania

a prisposobenia sa meniacim sa podmienkam .

Teleoperované roboty: Su ovladané 'udskym operatorom prostrednictvom dial’kového

ovladania.

Podl’a pracovného prostredia:

Podvodné roboty: Navrhnuté na pracu pod hladinou vodnej hladiny, ¢asto pre vyskum alebo

opravy podvodnych Struktar.

Lietajice roboty: Schopné vzlietnut’ a pohybovat’ sa vo vzduchu, ¢asto vyuzivané pre

prieskum alebo monitorovanie zhora.

Roboty pre vesmirne misie: Navrhnuté na pracu vo vesmire pre vyskumné alebo

prieskumové ulohy.

PodPa stupia inteligencie:

Programovo riadené roboty: Riadené st priamo preddefinovanym programom.

Roboty s umelou inteligenciou (AI): robit’ rozhodnutia na zaklade svojich skusenosti.



Podla konStrukcie:
Humanoidné roboty: Navrhnuté s podobou l'udského tela.

Nehumanoidné roboty: Maju odlisnt Struktiru a nemusia byt’ podobné l'udskému telu.

navrhnuté.

2.1.4 Riadenie robotov

Programovanie: Priamo naprogramujete robota na vykondvanie konkrétnych tiloh pomocou
programovacieho jazyka alebo grafického rozhrania. Tento pristup vyzaduje znalost’

programovania a detailnu znalost’ robota a jeho senzorov.

Senzoricka spitna vizba: Roboti mézu byt’ vybaveni senzormi, ktoré im umoziuja vnimat’
okolie a prisposobovat’ svoje spravanie na zaklade tychto informécii. Riadenie sa potom moze

vykonévat’ na zaklade senzorickych dat.

Robotické videnie: V niektorych pripadoch sa pouziva robotické videnie, kde kamery a
d’alSie optické senzory poskytuji informécie o okolitom prostredi, ktoré st potom pouzité na

riadenie robota.

Reaktivné planovanie: Roboti mozu byt’ navrhnuti tak, aby reagovali na urcité podnety v ich

prostredi bez zlozitych algoritmov planovania. Tento pristup je vhodny pre jednoduché ulohy.

Umela inteligencia a strojové ucenie: Pokrocilé metody umelého ucenia, ako je hlboké
ucenie a posililovacie ucenie, umoznuju robotom ucit’ sa z prostredia a zlepSovat’ svoje

spravanie v case.

Centrilna vs. distribuovana riadiaca architektira: Riadiaci systém moze byt z
centralneho miesta alebo distribuovany cez viacero subsystémov, ¢o umoziuje zlepSenu

flexibilitu a odolnost’.



Ludska interakcia: Niektoré roboty su navrhnuté na interakciu s 'ud'mi a st riadené
prostrednictvom rozhrania pre 'udskil komunikaciu, ako su hlasové prikazy, gesta alebo

dotykové obrazovky.

2.2 Robotické ruky

1. Paralelné ruky: Tieto ruky majt viacero ramien, ktor¢ s pripojené k zakladni a

koncovému efektoru paralelne. Tento dizajn poskytuje vysSiu stabilitu a presnost’.

2. Sériové ruky: Su tvorené sériou spojenych ramien, ktoré sa pohybuji postupne od

zékladne po koncovy efektor. Sériové ruky su bezné v priemyselnom prostredi.

3. Hybridné ruky: Kombinuju vlastnosti paralelnych a sériovych ruk, aby dosiahli

vyhody oboch typov.

4. Antropomorfné ruky: Maju dizajn podobny l'udskej ruke s viacerymi spojeniami a
prstami, ¢o im umoziuje vykonavat’ komplexné ulohy, ako je manipulacia s

predmetmi réznych tvarov a velkosti.

5. Dvojdielne ruky: Skladaju sa z dvoch oddelenych cCasti - ramena a zapistia, ¢o im

umoziuje vacsiu flexibilitu pri manipulacii s objektmi.

6. Snurové ruky: Tieto ruky pouZivaji $nury alebo lank4 na pohyb koncového efektora.

Su l'ahké a flexibilné, ale obvykle menej presné ako iné typy.

7. Paralelne zatvorené ruky: Maju pevne spojené prsty, co im umoziuje silny uchop a

stabilitu, ¢asto sa pouZzivaju v aplikaciach, kde je potrebna vel’k sila.

1. Radiusové dopravnikové pasy: Maju zakriveny dizajn, ktory umoznuje prenos

materidlov a vyrobkov okolo ostrych zakrut.



2.3 Dopravnikové pasy

1.

Rozsirite’'né dopravnikové pasy: Tieto pasy st schopné menit’ svoju dlzku a mézu sa

pouzivat’ na nakladanie a vykladanie nakladu z vozidiel.

Rovinové dopravnikové pasy: Su najbeznejSim typom dopravnikovych pasov a

pouzivaju sa na prenos materialov po rovnom povrchu.

Sklopné dopravnikové pasy: Maju sklopny dizajn, ktory umoziuje vertikalny prenos

materialov.

Teleskopické dopravnikové pasy: Su vybavené teleskopickymi sekciami, ktoré

umoziuji rychlu a jednoducht zmenu dizky pasu.

Sikmé dopravnikové pasy: Su sklonené, aby umoznili prenos materidlov do vyssich

alebo nizSich arovni.

Pasy so zZPabmi: Maju zl'abovy dizajn, ktory umoziiuje presun materialov s

nepravidelnym tvarom alebo nizkou hmotnostou.

Skrutkové dopravnikové pasy: PouZzivajl sa na prenos materiadlov v pripade, Ze je

potrebné zmenit’ smer prenosu.

Dopravnikové pasy so zavesnymi kladkami: Pouzivajl sa na prenos materidlov,

ktoré su zavesené na kladkach.

Dvojity dopravnikovy pas: Sklada sa z dvoch pésov, ktoré mézu pracovat’ nezavisle

alebo synchronizovane, ¢o umoziuje efektivne prepravu materialov.



2.4 Arduino

Arduino je open-source platforma pre vyvoj elektronickych projektov, ktord poskytuje

jednoduchy a cenovo dostupny sposob programovania a prototypovania.

1. Mikrokontrolér: Arduino vyuziva mikrokontroléry zalozené na architektire AVR
(napr. ATmega328 v pripade Arduino Uno), ktoré st schopné riadit’ rézne senzory,

pohonné prvky a d’alSie periférie.

2. Vyvojova doska: Arduino je dostupné vo forme vyvojovych dosiek, ktoré obsahuju
mikrokontrolér, sériovy port pre programovanie, pinové konektory a d’alSie prvky

potrebné na pripojenie senzorov a aktudtorov.

3. Programovaci jazyk: Pre programovanie Arduino sa pouziva upravend verzia jazyka

C/C++, ktora je jednoducha na pochopenie aj pre zaciato¢nikov.

4. Integrované vyvojové prostredie (IDE): Arduino IDE je softvérovy néstroj, ktory

umoziuje pisanie, kompilovanie a nahravanie kodu do vyvojovej dosky Arduino.

5. Rozsiritel'nost’: Existuje mnoho Standardizovanych modulov a rozsireni (tzv.

.....

Wi-Fi moduly, senzory, displeje atd’.).

6. Komunita a dokumentacia: Arduino ma velkl a aktivnu komunitu vyvojarov, ktori
zdiel'aju svoje projekty, ndvody a rady. Okrem toho existuje mnoho online zdrojov,

ktoré poskytuju podrobné informécie o platforme Arduino.



2.5 Fusion 360

1. 3D modelovanie: Fusion 360 poskytuje néstroje pre vytvaranie 3D modelov, vratane

solidnych telies, povrchovych modelov, komponentov a zlozenych montazi.

2. Parametrické modelovanie: Umoznuje vytvaranie modelov, pri ktorych sa moézu

parametre ako velkost’, tvar a material jednoducho menit’ a prispésobovat’.

3. Simulicie: Obsahuje nastroje na simuldciu mechanického spravania komponentov a
montazi, ako aj analyzu napitia, deformacie a tepla.
4. CAM (Computer-Aided Manufacturing): Fusion 360 zahffia nastroje pre

generovanie cesty nastroja pre CNC obrabacie stroje a 3D tlaciarne.

5. Generativny dizajn: Tato funkcia umoziuje optimalizovat’ dizajn pomocou
algoritmov na zaklade zadanych kritérii, ako stt hmotnost’, pevnost’ a materialova

uspora.

6. Vizualizacia a renderovanie: Poskytuje moZznosti na vizualizaciu modelov a ich

renderovanie v r6znych materialoch a svetelnych podmienkach.

7. Cloudova spolupraca: Fusion 360 umoziuje pouzivatel'om pracovat’ na projektoch v
redlnom Case a zdiel'at’ svoje navrhy a dokumentéciu s inymi ¢lenmi timu

prostrednictvom cloudovych tlozisk.

8. Integracia s inymi softvérovymi nastrojmi: Fusion 360 je schopny integrovat’ sa s
d’al$imi softvérovymi nastrojmi, ako st softvér pre elektronicky dizajn (napr. Eagle od

Autodesku), ¢o umoziuje plynuli pracu medzi r6znymi fazami vyvoja produktu.

2.6 3D tla¢

3D tla¢, zndma aj ako aditivna vyroba, je proces vytvarania trojrozmernych objektov
tlacenim materialu vrstva po vrstve na zéklade digitalneho modelu. Tu su niektoré

zékladné pojmy a prvky suvisiace s 3D tlacou:



1. Digitalny model: 3D tla¢ zacina s digitdlnym modelom objektu, ktory moze byt
vytvoreny pomocou CAD (Computer-Aided Design) softvéru alebo skenovanim

existujiiceho objektu.

2. Slicing: Proces, pri ktorom je digitdlny model rozdeleny na tenké vrstvy (slices), ktoré

su nasledne pouzité na riadenie 3D tlaciarne.

3. Tlacovy material: 3D tlac¢iarne mozu pouzivat’ r6zne materialy, ako su plast, kov,

keramika, pryskyfice a dokonca aj biologicky rozlozitelné¢ materidly.

4. Extrazia: Vicsina 3D tlaciarok pracuje na principe extruzie, kde je tlacovy material
naneseny v kapalnom alebo rozpustnom stave a postupne stvrdnuty, aby vytvoril

objekt vrstvu po vrstve.

5. Podpora: Pri tlaci zlozitych geometrickych tvarov moze byt potrebna podpora, ktora

sa tlaci spolu s objektom a potom sa odstrani.

6. Prenos do tlac¢iarne: Digitalny model sa prenesie do 3D tlaciarne, kde sa prevedie

proces slicingu a nastavia sa parametre tlace.

7. Tlacovy proces: 3D tlac¢iarne mézu mat’ rozne technoldgie tlace, vratane Fused
Deposition Modeling (FDM), Stereolithography (SLA), Selective Laser Sintering
(SLS) a d’alsich.

8. Nachadzanie vrstiev: Tlacova hlava tlaciarne postupne nandsa tlacovy material vrstvu

po vrstve podl'a informadcii z digitdlneho modelu.

9. Dokoncenie a uprava: Po dokonceni tlace mdze byt’ objekt potrebné ocistit’,

odstranit’ podporu a pripadne d’alSie Gpravy (napr. brusenie, farbenie).

3D tlac sa vyuziva v rdznych oblastiach, vratane priemyslu, mediciny, architektiry,
vzdelavania a vyskumu. Je to mocny ndstroj na rychle prototypovanie, vyrobu zlozitych

komponentov a personalizovanych vyrobkov.



2.6.1 Materialy pri 3D tlaci

Existuje mnoho réznych materialov, ktoré sa pouzivaju pri 3D tlaci a kazdy z nich ma

svoje vlastnosti a aplikacie. Tu st niektoré z najbeznejSich materidlov na 3D tlac:

1. PLA (Polylactic Acid): PLA je jednym z najpopularnej$ich materidlov na 3D tlac pre
svoju jednoduchost’ pouzitia, nizku cenu a ekologické vlastnosti. Je biologicky

rozloziteI'ny a 'ahko tvarovatelny.

2. ABS (Acrylonitrile Butadiene Styrene): ABS je odolnejsi a trvacnejsi ako
PLA, ale je menej ekologicky. Je idealny pre vyrobu funkénych prototypov a

mechanicky naro¢nych suciastok.

3. PETG (Polyethylene Terephthalate Glycol): PETG je odolny vo¢i UV Ziareniu,
chemikaliam a teplotnym zmenam. Je transparentny a vhodny pre aplikacie, kde je

potrebna odolnost’.

4. TPU (Thermoplastic Polyurethane): TPU je elasticky material, ktory sa pouziva na

vyrobu pruznych a gumovych suciastok, ako su tesnenia, pruziny a podlozky.

5. Nylon: Nylon je odolny a flexibilny materidl, ktory sa pouziva na vyrobu suciastok,

ktoré vyzaduji vysoku pevnost’ a odolnost’ voc¢i opotrebeniu.

6. Polycarbonate (PC): PC je vel'mi pevny a odolny materiél s vysokou tepelnou
odolnostou, ¢o ho robi idealnym pre aplikacie, ktoré vyzaduji vysokl pevnost’ a
odolnost’ voci teplu.

7. Metalické materialy: Existuju aj 3D tlaciarne schopné tlacit’ s kovovymi materialmi,

ako st hlinik, medi alebo dokonca titan, ¢o umoziiuje vytvarat’ metalické suciastky.

8. Biologicky rozloziteI’'né materialy: Okrem PLA existuju aj d’alSie biologicky
rozloziteI'né materialy, ako su PLA s pridavkom dreva alebo bioflex, ktoré sa

pouzivaju pre ekologicky udrzatel'né aplikacie.



3 Ciele prace

Ciel'om mojej prace je spravny uchyt objektu a nasledne aj presun na druhy
dopravnikovy pas. Pri tomto musi fungovat’ aj spravne usmernenie polohy objektu na pase
(nato som pouzil usmeriiovace) a nasledne spravne na¢asovanie zastavenia pasu. Druhou
castou ciel'u je spravne vycitanie farby RGB snimacom a nasledne aj spravne naasovanie

zopnutia servomotorov aby roztriedili objekty do ich prislusnych kontajnerov.



3 Material a metodika

4.1.1 Komponenty

0 Riadiaca jednotka Arduino Mega x2
o0 Servomotor¢eky MG996R x3

0 Servomotorceky SG90 x3

0 PWM driver otacok

0 Dc motorceky x2

o Gutta Plastova doska Hobbycolor ZIta
o RGB senzor TSC230

0 Arduino relé x2

o Jumper kéble

o Skrutky M3

o Matice M3

o Samorezky

o Drevotrieska

o Papiere rozne druhy

o Pasky rozne druhy

o Zdroj 15/24V

0 Zdroj 5V x2

o Predlzovacka

o Filament PLA a ASA

0 Zmrs$tovacie buzirky

o Vypinace x3



o Kuchynské hubka
o Tavna pistol
o Sprej Cierny

1 Loziska 12x8x7mm

4.1.2 Programovanie

Ako prvé pred samotnou tvorbou som si musel byt isty ¢i tento napad vobec bude fungovat’. Pustil

som sa teda do programovania a neslo to az tak tazko ako som si myslel Ze to pojde.

Toto je mdj prvy navrh:
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Obr. 1 prvotny navrh fungovania
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Obr. 2 Schéma pre roboruku

PRINCIP FUNGOVANIA:

Dopravnikové pasy:

Dopravnikovy pas na presun objektu- tento pas sa zastavi po preruSeni laserového luca
smerujtceho na fotorezistor (funguje to ako spinac). Laserovi 10¢ bude ponad dopravnikovy pas.
Akonahle sa na pase bude nachadzat’ objekt, posuvom pasu objekt narusi laser. Arduino vycita
hodnotu fotorezistora a zastavy pas pomocou relé ktoré ho zopina az kym 1u¢ znova nebude svietit’ na

fotorezistor.

Dopravnikovy pas na triedenie objektov podla ich farby- tento pas bude neustale v pohybe. Na
triedenie som sa rozhodol vyuzit RGB senzor TSC230 (RGB senzor s ¢ipom), servo motoréeky SG90
na strkanie objektov a samozrejme arduino na riadenie prikazov. Farby objektov som zvolil ¢ervent,
zelentl a modru kvoli ich velkej odlisnosti a tym aj jednoduchosti porovnania pre arduino. Senzor
farby bude ponad pés a po vy¢itani farby d4 arduino prikaz na posun servo motorceka. Servo
motorcek popne objekt do kontajnera rovnakej farby ako je objekt. Serva a kontajnery budu tri

(Cerveny, zeleny a modri).



Roboruka:

Na vyrobu roboruky som zvolil priemyselny typ roboruky so 6timi osami pohybu. Opat’ som sa
rozhodol pouzit’ 3D tla¢ a servomotorceky (analogové tie mensie SG90, vacsie MG996R). Riadi ju
arduino. Pohyb tejto ruky sptst’a prerusenie laseru. Po preruSeni sa roboruka snazi uchytit’ objekt a
premiestnit’ ho na druhy pas. Na lepsi tichyt objektu som sa rozhodol pouzit’ hubku na umyvanie
riadu. TaktieZ som pre spravnu funkciu tejto roboruky musel vyuzit’ extra zdroj ked’ze arduino by

tol'’ko zataze neunieslo a mohlo by sa pretazit’.

KOD PRE ROBORUKU
#include <Servo.h>

Servo s1;
Servo s2;
Servo s3;
Servo s4;
Servo s5;
Servo s6;

const int 1drPin = AQ;
const int ledPin = 2;
const int ledPin2 = 3;

int pos@ = 0;
int pos90 = 90;
int posl175 = 175;

void setup() {
Serial.begin(9600);
sl.attach(13);
s2.attach(12);
s3.attach(11l);
s4.attach(10);
s5.attach(9);
s6.attach(8);
pinMode(1ldrPin, INPUT);
pinMode(ledPin, OUTPUT);
pinMode(ledPin2, OUTPUT);

void loop() {



int ldrStatus = analogRead(ldrPin);
Serial.println(ldrStatus);

if (ldrStatus >= 600) {
digitalWrite(ledPin, HIGH);
digitalWrite(ledPin2, HIGH);

sl.write(pos@);
s2.write(pos99);
s3.write(pos0);
s4.write(pos99);
s5.write(pos99);
s6.write(pos99);

delay(5);

} else {
digitalWrite(ledPin, LOW);
digitalWrite(ledPin2, HIGH);

sl.write(pos9);
s2.write(pos99);
s3.write(pos9);
s4.write(pos99);
s5.write(pos99);
s6.write(pos75);

delay(200);

for (int pos = 90; pos >= 87; pos -= 5) {
s2.write(pos);
delay(100);

}

for (int pos = @; pos <= 54; pos += 5) {
s3.write(pos);
delay(100);

}

for (int pos = 90; pos >= 28; pos -= 5) {
s5.write(pos);
delay(50);

}

delay(250);

for (int pos = 8@; pos >= 25; pos -= 5) {
s6.write(pos);
delay(20);

}



delay(400);

for (int pos = 54; pos >= 0; pos -=5) {
s3.write(pos);
delay(100);

}

ldrStatus = analogRead(ldrPin); // Read LDR status again
Serial.println(ldrStatus);
if (ldrStatus <= 600) {

digitalWrite(ledPin, LOW); // Turn off LED based on LDR reading
} else {

digitalWrite(ledPin, HIGH); // Turn on LED otherwise

}
delay(100);

for (int pos = 28; pos <= 90; pos += 5) {
s5.write(pos);
delay(50);

}

for (int pos = 87; pos <= 90; pos += 5) {
s2.write(pos);
delay(100);

}

sl.write(pos175);
delay(800);

for (int pos = 90; pos >= 65; pos -= 5) {
s2.write(pos);
delay(100);

}

for (int pos = @; pos <= 29; pos += 5) {
s3.write(pos);
delay(100);

}
digitalWrite(ledPin2, LOW);

for (int pos = 90; pos >= 10; pos -= 5) {
s5.write(pos);
delay(40);

}

for (int pos = 25; pos <= 80; pos += 5) {
s6.write(pos);



delay(40);
}

for (int pos = 10; pos <= 90; pos += 5) {
s5.write(pos);
delay(40);

}

delay(400);

for (int pos = 29; pos >= 0; pos -=5) {
s3.write(pos);
delay(100);

}

for (int pos = 65; pos <= 90; pos += 5) {
s2.write(pos);
delay(100);

}

delay(200);

KOD PRE RGB TRIEDENIE:

#tinclude <Servo.h>

#tdefine SO 2
#define S1 3
#tdefine S2 4
t#tdefine S3 5
#tdefine sensorOut 6

Servo topServo;
Servo bottomServo;

int frequency = 0;
int color=0;

void setup() {
pinMode(S©, OUTPUT);
pinMode(S1, OUTPUT);
pinMode(S2, OUTPUT);
pinMode(S3, OUTPUT);
pinMode(sensorOut, INPUT);



// Setting frequency-scaling to 20%
digitalWrite(SO, HIGH);
digitalWrite(S1, LOW);

topServo.attach(11);
bottomServo.attach(12);

Serial.begin(9600);

void loop() {

topServo.write(0);
bottomServo.write(0);
delay(10);

color = readColor();
delay(10);

switch (color) {
case 1:
delay(270);
topServo.write(130);
delay(800);
break;

case 2:

delay(1000);
bottomServo.write(130);
delay(800);

break;

delay(10);

case O:
break;

}
delay(10);

color=0;

}

// Custom Function - readColor()
int readColor() {
// Setting red filtered photodiodes to be read
digitalWrite(S2, LOW);
digitalWrite(S3, LOW);
// Reading the output frequency



frequency = pulseIn(sensorOut, LOW);

int R = frequency;

// Printing the value on the serial monitor
Serial.print("R= ");//printing name
Serial.print(frequency);//printing RED color frequency
Serial.print("™ ");

delay(10);

// Setting Green filtered photodiodes to be read
digitalWrite(S2, HIGH);

digitalWrite(S3, HIGH);

// Reading the output frequency

frequency = pulseIn(sensorOut, LOW);

int G = frequency;

// Printing the value on the serial monitor
Serial.print("G= ");//printing name
Serial.print(frequency);//printing RED color frequency
Serial.print(" ");

delay(10);

// Setting Blue filtered photodiodes to be read
digitalWrite(S2, LOW);

digitalWrite(S3, HIGH);

// Reading the output frequency

frequency = pulseIn(sensorOut, LOW);

int B = frequency;

// Printing the value on the serial monitor
Serial.print("B= ");//printing name
Serial.print(frequency);//printing RED color frequency
Serial.println(" ");

delay(10);

if(R<50 & R>20 & G<135 & G>90){
color = 1; // Red

}

if (G<101 & G>60 & B<104 &B>30){
color = 2; // Blue

}

return color;



4.1.3 Modelovanie vo Fusion 360 a zhotovovanie

Ako dalsie som si navrhol modely tak aby mi zmestili na drevotrieskovi podstavu, kt. som vyrezal do
tvaru kruhu nastriekal na ¢ierno a oblepil novinovym dizajnom aby to vyzeralo. Dalo to celkom
zabrat. Modely samozrejme neboli vSetky vydarené hned’ na 1. pokus, niekedy to bola chyba

modelovania, niekedy zI¢ nastavenie pre tlac, filament na tla¢, alebo samotna tla¢

s

Obr. 3 upravena podstava v old
news Style

Obr. 5 modely vo 3D priestore



Obr.7 zaciatok prdce a planovania

Obr.6 findlny vyzor



5 Vysledky prace a diskusia

Pri konStruovani som prichadzal do styku s vel'a problémami, ¢i uz navrh modelov, samotna
tla¢ alebo zle zapojenia. Taktiez senzor RGB nesnima dobre ak ho ovplyviuje silné denné
svetlo, lepSie snima a reaguje v noci. Taktiez vyber DC motoréekov ako pohon tiez nebol
bohviec€o pretoze sa tocili rychlo a musel som pouzit’ PWM regulétor rychlosti a navrhol som

im aj prevod 1:6 do pomala a aj tak rychlost’ nie je optimalna.



6 Zavery prace

Ciele som si splnil aj ked’ je za potreby nie vel'a svetla, a som vel'mi rad aj za vyzorovu
stranku mojej prace. Skryl som vSetku kabeldz a umoznil jednoduchy sposob zapinania celého

procesu.



7 Zhrnutie

Na zhotovenie tohto projektu by som 2. krat pouzil menej osi na roboruku, na pohon
dopravnikovych péasov by som pouzil krokové motorceky a na lepSie snimanie farieb RGB

snimaca by som navrhol tunel v ktorom je tma.
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