Robot manipulator
ROB 1-3 rizeny z PC

Jifi Rotta

Objevuje se novy fenomén - domaci robotika. Na Internetu lze
nalézt stovky roboti, at’ se jiz jedna o manipulatory, roboty po-
jizdné a dokonce kracejici. DalSi novinkou je animatronika - ovla-
dani loutek pocéitacem. Tyto pristrojky maji jedno spolecné - jejich
pohyb zajist'uji modelaiska serva. Aby je bylo mozné pfripojit pfi-
mo k pog¢itaci, byl navrzen elektronicky modul SOS-AT, ktery je ur-
€en k fizeni osmi modelaiskych serv.

ROB 1 - 3 je jednoduchy model trojosého robotu, ktery byl in-
spirovan strankami www.lynxmotion.com. Robot miize slouzit
k vyuce, demonstraci moznosti pocitace, reklamu, jednoduché
polohovani nebo jen pro zabavu a radost.

Cely robot je ovladan modelaiskymi
servomechanismy (servy) Hitec HS-
322 - tedy témi nejlacingjSimi na sou-
C¢asném trhu, a fizen osobnim pocita-
¢em PC. Pro fizeni robotu je vytvoren
ovladaci program WinSOS, ktery
umozni naprogramovat pohyb robotu
ve vSech tfech osach a ulozit az 2048
krokli programu. Program ziskate
zdarma na www.rotta.cz.

Robot se pohybuje ve tfech osach
- otaCeni zakladny, zdvih ramene a po-
hyb klestiny.

Pohyb serv v robotu je Fizen elek-
tronickym modulem SOS-AT (viz druha
Cast €lanku), coz je mikroprocesorovy
ovlada¢ serv, komunikujici s osobnim
pocitatem sériovou linkou RS 232 (u
pocitate PC COM1 az 4).

Konstrukce robotu byla podfizena
pozadavku pouzit bézné dostupné
dily, pro vyrobu neni tfeba Zadné stroj-
ni obrabéni s vyjimkou vrtani a fezani.
Predpokladame ovsem, Ze vrtacku a
lupénkovou pilku ma ve své vybavé
kazdy radioamatér. VS8echny kompliko-
vanéjsi dily jsou pouzity hotové, kou-
pené v prodejnach s elektronickymi
spocastkami a v modelarskych prodej-
nach.

Prototyp robotu byl vyfezan lase-
rem z deskového organického skla
tloustky 3 mm, nic v§ak nebrani i ruéni
vyrobé&. Dily jsou tvarové velmi jedno-
duché a nepotiebuji zvlastni péce pfi
obrabéni. Jako stavebni material Ize
pouzit i skelny laminat nebo kuprextit.

Konstrukcni reSeni:

Upinaci klestina je feSena jako pa-
ralelogram, skladajici se z 6 shodnych
ramen jednozvratnych a dvou ramen
dvojzvratnych. Tahem serva za tyto
dvojzvratna ramena se klestina rozevi-
ra a svira. Oto€né body ramen klestiny
jsou vytvoreny provle¢enim $roubU
M3, u zadnich ramen jsou na Srouby
jesté navleceny izola¢ni podlozky IB2
(GM), které zde slouzi jako distanéni

podlozky a umoziuji lehké zasunuti
tahla od ovladaciho serva. Tahlo od
serva je vyrobeno z upravené kance-
larské sponky (vidlice) a nékolika centi-
metr( ocelového pocinovaného dratu
(v nouzi narovnana kancelarska spon-
ka). Celé tahlo je spajeno béznou ci-
novou pajkou a pro dosazeni efektnégj-
§iho vzhledu je potazeno teplem
smrstitelnou buzirkou prdméru 1,6 mm.
Na dotykovych plochach klestiny je
vtefinovym lepidlem nalepeno 15 mm
pryzového té€snéni do oken.

Servo pohybu klestiny je vsazeno
do vyfiznutého otvoru a upevnéno C&tyi-
mi Srouby M3.

Servo pohybu ramene je upnuto
mezi desku ramene a pfitlaénou des-
ku. Spravnou vzdalenost obou desek
zajistuji 4 polyamidové distancni
sloupky KDI6M3x20. Poloha serva je
zajiSténa jeho zasunutim mezi tyto
sloupky. Jeden oto¢ny bod ramene je
vytvoren pfimo osou serva; unaseci ta-
lif serva je upevnén Srouby M1,6 na
bocnici zakladny. Za servo je vlozena
destiCka se zalisovanym distan&nim
sloupkem KDR 12, ktery tvofi druhy
oto¢ny bod ramene. Destitka s epem

VYBRALI JSME NA I
OBALKU

a zadni strana serva je spojena kous-
kem oboustranné lepici pasky. Tim je
zajisténa stabilni poloha serva i po-
mocné desti¢ky. Pokud by se, diky vy-
robnim tolerancim, presto servo po-
souvalo, Ize ho upevnit co nejtenci
oboustranné lepici paskou (nejlépe
Scotch). Tato paska je bézné v prodeji
ve vétSich papirnictvich.

Boc€nice zakladny jsou rozepfeny
tfemi distancnimi sloupky KDI6M3x50.
K oto&né desce jsou boénice upevné-
ny plastovymi konzolami MPJ 2621
provle€¢enymi Srouby M3. Oto¢na des-
ka klouze po hlavach Sesti zaslepek
F715HP-08, které jsou zatlaceny o ot-
vorll o priméru 8 mm v zakladni desce.

Pod z&kladni deskou je upevnéno
Ctyfmi Srouby M3 na pomocné desce
servo otaceni ramene. Pomocna des-
ka je uchycena ¢tyfmi Srouby M3 a ve
spravné vzdalenosti od zakladni desky
drzena distanénimi sloupky KDRO7.

Pfi sestavovani zakladny robotu
nejprve upevnime dvéma Srouby M1,6
(MPJET 0205) unaseci talif z pfislu-
Senstvi serva na oto¢nou desku, po-
tom sestavime zakladni a pomocnou
desku spole¢né se servem a unaseci
talif serva s pfipevnénou oto¢nou des-
kou nasuneme na hridel serva. Oto¢na
deska musi lehce dosednout na hlavy
plastovych zaslepek, nesmi vSak byt
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prili$ pfitlacena, aby pfi otateni ramene
robotu nebyl nadmérné namahan mo-
torek serva. V této poloze celou sesta-
vu zajistime lehkym dotazenim Sroubu,
ktery prochazi do osy serva.

Bocnice zakladny jsou vyrobeny
z Cerné nalakované nabytkarské dre-
votfisky, ofiznuté do patfi€ného tvaru.

Robot ROB1-3 bude dodéavan jako
stavebnice ve dvou provedenich: se
servy a bez nich. Verze bez serv bude
obsahovat i kompletni sadu spojova-
ciho materialu. Blizsi informace o sta-
vebnicich najdete na www.rotta.cz a
v prodejné Rasel, Francouzska 34,
120 00 Praha 2.

Seznam materialu

Distanéni sloupek KDRO7, 4 ks, GM
Distan¢ni sloupek KDR12, 1 ks, GM
Distan¢ni sloupek KDIBM3x20, 4 ks, GM
Distan¢ni sloupek KDIBM3x50, 3 ks, GM
Izolaéni podlozka IB2, 4 ks, GM
Zaslepka 00 8 mm F715HP-08, 6 ks, GM
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Obr. 2. Jednotlivé dily robota

Upeviiovaci konzola O 3 mm MPJ 2621,
2 ks, MP Jet a modelafské prodejny
Sroub M1,6 x 8 s matici, MPJ 0202, 4 ks,
MP Jet a modelafské prodejny

Sroub M3 x 16 se zapustnou hlavou,
6 ks, Fabory a Zelezarské prodejny

Sroub M3 x 16 s pllkulatou hlavou,
4 ks, Fabory a Zelezarské prodejny
Sroub M3 x 12 s pllkul.u hlavou, 8 ks
Sroub M3 x 8 s plilkulatou hlavou, 18 ks,
Matice M3, 14 ks Fabory apod.
Podlozky 00 3,2; 14 ks, Fabory apod.

SOS-AT

sériovy ovladac serv
s uP 89C2051

Modul se hodi i pro pohybli-
vou reklamu, domaci techniku
(zatahovani zaluzii a zaclon,
solarni techniku (nastavovani
sluneénich kolektora), kamero-
vou techniku (polohovani ka-
mer), modely a hracky.

Povely k otac¢eni vystupni osy serva
jsou do modulu SOS-AT posilany z nad-
fizeného zafizeni (vétSinou osobni po-
Cita€) opticky oddélenou sériovou lin-
kou. Diky optickému oddéleni vstupu
je Ihostejné, zda sériova linka je typu
TTL, proudova smyc¢ka, RS232, RS422
nebo RS485. Tim je umoznéno pouzit
modul SOS-AT i v priimyslovych apli-
kacich. Prestoze zafizenim, ovladaji-
cim modul SOS-AT byva vétSinou

osobni pocita¢, nic nebrani ani pouziti
téch nejjednodussich mikroprocesort
a naopak jeho spojeni s primyslovymi
fidicimi systemy.

Modul SOS-AT je svym komuni-
kacénim protokolem pilné slucitelny
s podobnym modulem Mini SSC I (vy-
robce Scott Edwards Electronic, Inc).
Tato slucitelnost zarucuje, Ze pro ovia-
dani SOS-AT Ize pouzit i desitky pro-
gramd, volné pfistupnych na svéto-
vych webovych strankach. NiZe
popisované moduly SOS-AT je mozné
adresovat, takze na jednu sériovou
linku Ize naraz pripojit az 8 kust SOS-
AT a tedy ovladat spole¢né az 64 serv.

Protoze SOS-AT je konstrukce no-
vé&jSi nez Mini SSC 1l a je zalozena na
jiném typu mikroprocesoru, obsahuje
néktera technicka vylepseni (optické
oddéleni, vét8i mnozstvi ovladdanych
serv) proti Mini SSC Il. Stoprocentni
programova kompatibilita je vSak zaru-
cena.

K ovladani SOS-AT postaci osobni
pocita¢ 286. Jedinym technickym po-

Zadavkem je pfitomnost alespon jed-
noho portu COM.

K dispozici jsou volné Sifené pro-
gramy pro DOS i Windows.

Co je a jak funguje
modelaiské servo

Modelafské servo je miniaturni
elektromotorek s pfevodovkou; poloha
oto¢ného vystupniho hfidele pfevodov-
ky je snimana zpétnovazebnim ¢lenem
(vétSinou potenciometrem) a zavedena

8 CPraktické elektronika P.WREGIGY - 12/2002




