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1 Cil prace

Cilem prace je seznamit se se sadou robotickych stavebnic Robotis Dream
a Robotis Engineer Kit 1, sestavit funkéni model robota, vyzkousSet moZznostmi

programovani, popsat technickou a ¢asovou naroc¢nost prace se stavebnici.

2 Uvod

Robotika je fascinujici disciplina spojujici poznatky z rtznych oblasti védy
atechniky s cilem vytvorit inteligentni a Gcelné stroje, nazyvané roboti. Od
svych skromnych pocatki az po dneSni dobu se robotika stala jednim
z nejdynamictéjsich a nejvice inovativnich oborti, ktery neustale pretvari nasi

spole¢nost a zptisob, jakym interagujeme se svétem kolem sebe.
2.1 Pocatky robotiky

Historie robotiky sahd do davné minulosti, kdy lidé snili o vytvoreni stroji,
které by jim usnadnily Zivot a pomohou jim v nejriznéjSich tkolech. Prvni
zminky o strojich s lidskymi rysy lze nalézt v antickych mytech a legendach,
avsak prvni skutec¢né pokusy o vytvoreni mechanickych zarizeni se datuji az do
starovékého Recka a starovéké Ciny. Rozvoj robotiky pak pokracoval postupné
v pribéhu staleti, s dtlezitymi milniky, jako byly automatické zarizeni
v renesan¢nim obdobi a priikopnické prace v oblasti automatizace v pribéhu
priamyslové revoluce. Na co my cCeSi mizeme byt pySni, a ja jsem, je slovo
ROBOT. Toto slovo je totiz ¢eského ptvodu a vymyslel ho spisovatel Karel
Capek.

2.2 Vyvoj robotiky

Moderni éra robotiky zacala v 20. stoleti s rozvojem technologii, jako jsou
elektronika, pocitacova véda a uméla inteligence. V padesatych letech 20. stoleti

byl termin ,,robot“ poprvé pouzit k oznaceni automatizovanych stroji védeckou
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fantastikou spisovatele Isaaca Asimova. Od té doby se robotika stala predmétem
intenzivniho vyzkumu a vyvoje v mnoha oblastech, véetné priimyslové vyroby,

lékarstvi, vesmirného priizkumu a doméaciho prostredi.
2.3 Soucasna robotika

Dnesni roboti vyuzivaji velky pokrok v oblasti senzoriky, pohybovych systémd,
umélé inteligence a softwarovych trikii. Jsou skoro jako samostatni jedinci, co
umi de€lat super tézky véci v riznych mistech. Od téch, co stavi auta v tovarnach,
az po ty, co ridi auta nebo operuji lidi. A v doméacnostech se zac¢inaji objevovat
pomocnicci, napi. robotické vysavace. Robotika je vSude kolem nas a otevira

spoustu novych moznosti, ale taky nam dava dost co zlepsit.

Tento avodni pohled na robotiku ndm poskytuje pouze maly nahled do rozsahu
této fascinujici discipliny. V nasledujicich c¢astech této prace se podivame
hloubéji na miij projekt, u kterého jsem sestavil robota, ktery dokaze nejen

vykonavat praci, ale i ohromit navstévniky nasi skoly pii dnu otevienych dveri.
3 Robotis Dream

3.1 Popis stavebnice

Stavebnice Robotis Dream méa nékolik drovni (levelu), které se liSi svou
naroénosti a potrfebnou mechanickou zruénosti. Napft. level 1 se zaméruje na
moznosti stavebnice bez pouziti elektroniky. Diky tomu se aktér nauci
a zautomatizuje mechaniku. To mu pomuze usettit ¢as v dalSich levelech, kde uz
nebude muset tolik premyslet, jak spojit dva dily, ale bude se moct zamérit na

spravné zapojeni elektroniky.

LEVEL2 K

(2eH1)

(3¢)
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(zdroj obrazki:

https://www.mmsolution.cz/search-engine.htm?slovo=Robotick%C3%A1+stav

ebnice+ROBOTIS+DREAM +11&search submit=&hledatjak=2)

3.2 Sestavené modely

S panem ucitelem Mudrakem jsme pti PVP jiz roboty skladali, a proto jsem
preskocil level 1, kde se prevazné u¢i mechanika. Pro prvni sestaveni jsem si
zvolil stavebnici s levelem 2, kde jsem si vybral model robotického slona. Tento
robot je velmi jednoduchy na slozeni a je krasnou ukazkou jednoduché
mechaniky. Jeho cil je nespadnout ze stolu. Doba sloZeni slona trvala 60 minut.
Po slozeni jsem zjistil, Ze slon neni tak dokonaly a mé jednu, ale zdsadni vadu.
Nedokaze se otocit cely. Proto jsem vymyslel vylepSeni, kde jsem slonovi pridal
dvé ucka, kterd zajistila jeho kontrolu v pohybu a pomohla mu s tGplnym

otocenim robota. Robot se uz nezasekne o hranu stolu. Alias robot s knirkem:

Jako druhy a zaroven posledni model ze série Robotis Engine, jsem se rozhodl

postavit robota, ktery je na dalkové ovladani. Je to robot na principu Detect
Using Infrared. Ovladac vysle infracerveny signal, ktery ptijme robot a precte si
fidici informaci. V naSem pripadé kam ma s jakym motorem pohnout. Cely
tento robot je krasnou ukazkou prenosu dat na dalku. U mnoha zarizeni se
pouziva stejny systém pro pirenos dat. Robota jsem sestavoval 120 minut a jeho

rozloZeni mi trvalo 30 minut.


https://www.mmsolution.cz/search-engine.htm?slovo=Robotick%C3%A1+stavebnice+ROBOTIS+DREAM+II&search_submit=&hledatjak=2
https://www.mmsolution.cz/search-engine.htm?slovo=Robotick%C3%A1+stavebnice+ROBOTIS+DREAM+II&search_submit=&hledatjak=2
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4 Robotis Engineer

4.1 Popis stavebnice

Stavebnice Robotis Engineer je v porovnani se stavebnici Robotis Dream
kvalitn€jsi.Kvalitnéjsi jsou zde predevsim elektronické soucastky. Samoziejmé
to jde jednoduse vysvétlit. Piedchozi stavebnice Robotis Dream nepotiebovala
tak kvalitni elektroniku. Roboti z Robotis Dream jsou s prominutim ,hracky*
aceld série Robotis Dream je dé€land pro pochopeni oboru enginerstvi
a robotiky. Ted’ zpét k Robotis Engineer. Tato stavebnice je uz na vyssi tirovni
a vyzaduje zakladni informace o oblasti robotiky a jejim okoli. Toto v§e nauci
stavebnice Robotis Dream. Kvalitn€jsi soucastky jsou zde predevsSim proto,
protoze roboti z Robotis Engineer potfebuji mit vétsi silu a citlivost. Stavebnice
Robotis Engineer je opét sada n€kolika levelii. Ve Skole mam zatim level 1. Proto

kdyz budu mluvit o Robotis Engineer, vzdy to bude souviset s levelem 1.

(Zdroj obrazka:
https://www.consulta.cz/?search=Robotick%C3%A1+stavebnice+ ROBOTIS+E
ngineering)



https://www.consulta.cz/?search=Robotick%C3%A1+stavebnice+ROBOTIS+Engineering
https://www.consulta.cz/?search=Robotick%C3%A1+stavebnice+ROBOTIS+Engineering
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4.2 Sestaveny robot Dr. R

Konecéné se dostavame k findlnimu a nejlepsimu robotovi, ktery miizeme zatim
sestavit. Robot se jmenuje Dr. R. My mu fikdme doktor R nebo doktor.
Sestaveni doktora zabralo méné Casu, neZ jsem ja a pan ucitel ¢ekali. To samé
ale neplati o naroc¢nosti sloZeni robota. Popravd€, ono neni tézké robota sestavit.
Ono je narocné se naplno sousttedit a pozorn€ vnimat planek. Pokud by se totiz
néjaky motor zapojil v opacném poradi, mohla by se zkratovat ¢ast elektroniky.
Nebudu lhat a feknu, Ze jsem se bal. Proto jsem udélal takové opatieni. Vzdy,
kdy jsem montoval né€jaky motorek, po jeho montazi, pred zapojenim, jsem si
cely postup montaze prosel jesté jednou. A ono se mi to jednou vyplatilo.
Namontoval jsem motorek obracené, a tak jsem to odmontoval, obratil,
namontoval. Vse uz bylo OK a mohl jsem to zapojit. Cela stavebnice se
snescvakava“ jako Robotis Dream. VSe se zde Sroubuje. Mati¢ky a Sroubky jsou
natolik malé, Ze jsem vzdy po 60 minutach préce citil pnuti v prstech. Celkové
slozeni doktora trvalo 250 minut. Jak dlouho se bude rozebirat nevim.

Nechavam to zjistit pana uditele s dal§imi zaky, co prijdou po mné.

Po sestaveni doktora prislo veliké zklamani. BohuZel ne jediné. Doktor ma svou
aplikaci na telefon, kde se spoji s aplikaci a ma tam prednastavené pohyby.
Telefon se prichyti na misto hlavy a na displeji se zobrazi tvar doktora. Doktor
se hybe, usmiva, place, sméje, Cervena atd... . Celé to ptisobi velmi roztomile
a krasné. To jsme ale nezazili. Bohuzel aplikace funguje na starSich verzich
androidt. No a vSe, co jsme nasli se starou verzi, se ndm nevejde do tchytek na

misté hlavy. To mé i pana uditele velice zamrzelo, ale neodradilo. Co nés

prrekvapilo jesté vic, byla kratka vydrz baterie i pfi minimalni zatézi.
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Pfi jednom z prvnich spusténi robota nam hlasil doktor chybu u motirku.
Vyresili jsme to nahranim nového firmware. Diky této chybé jsme si ovérili, ze je
jedno, do jakého DLX portu je jaky motor zapojeny. Kazdy motor ma sviij
¢iselny identifikator, pres ktery jej mize ridici jednotka ovladat. Touto chybou

to ale neskonéilo.

Zjistili jsme, Ze motorky hlasi prekroceni maximalni teploty (prehrati). Zjistili
jsme, Ze je u motorl nastavena maximalni teplota 2°C. Upravili jsme ji a ted uz

vSe funguje.

Diky témto chybam jsme lépe pochopili propojeni a nastaveni servomotort

u doktora. Proto rad rikam ,,chyba je budouci tspéch®.

4.3 Programovaci prostredi

Programovaci prostfedi je zna¢né matouci a zjistil jsem, Ze ikony, které jsou
podobné tém v programtim od microsoftu, neznamenaji to co v programech od
microsoftu. Proto jsem cca prvnich 5 hodin ztracel ¢as jenom kvili tomu, Ze
jsem si pletl ikony. Robota jsem si slozil v 8. tfidé a v 9. tridé na Vanoce jsem si
ho vzal domt, aby jsem ho naprogramoval a pripravil sestavu pohybli. Pres
Vanoce jsem se s tim doslova popral a vytvoril néco, co ohromovalo navstévniky
nasi Skoly pfi dni otevirenych dveri. Co mé potésilo, byla slova pana uditele, kdyz
jsem mu ukazoval chybu v programu. Jeho slova byla: ,to je hezké, jak v tom
programu uz umis“. Kdyz jsem panu uciteli znovu pripomnél, Ze je to korejsky

program a stravil jsem na ném vice nez 32 hodin, oba dva jsme se zasmali.
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V programu jsou dvé moznosti, jak robotovi naprogramovat pohyby. Bud’ pres
kody nebo pres animaci pohybii. Vyzkousel jsem oba dva. Vice mé ale prilakala
animace pohybt. Je totiz rychlejsi. Poté, co jsem zkousel rtizné pohyby, jsem si
vS§imnul, jak je télo doktora strasné nepraktické. Hned mi doslo, Ze doktor je
hlavné pékny nez funkéni. J& mél ale cil jasny. Vytvorit sestavu pohybti, kde
doktor ukaze své vyuziti pro clovéka a svou roztomilost nevinného robota.
Abych to shrnul, tak program je korejsky, neprehledny, matouci, zvlastni. Dalo
mi to ale velkou zkuSenost. Myslel jsem si Ze néco vytvorit bude nemozné. Ted

vim Ze vSe je mozné.

Rtk &

4.4 Vyroba prisluSenstvi

Abych dokonale ukazal vyuziti robota, potfeboval jsem mu vytvorit ,umélé*
pracovni prostiedi. Bylo zapotfebi udélat néco, kam doktor presune balének
z bodu A do bodu B a balének sdm dojede zpét z bodu B do bodu A, doktor svou
¢innost bude moc opakovat. To je predstava drahy. Pivodni plan bylo udélat
néco z kartonu. Ja jsem mél ale vétsi cil. Pireci jenom chci, aby doktor nasi skolu
prezentoval co nejlépe to pujde. Sestavil jsem si tedy napad v hlavé, a ten

prenesl na papir. Takto vypada draha z ptidorysu.
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D = Draha se spadem
N = Draha bez spadu
Dr.R = robot Dr.R

V realném svété jsem si zméril Suplerou jeji moznou velikost okolo Dr.R.

Poté jsem si ji nacrtnul DesignSpark Mechanical a pripsal namérené rozmery.

Poté jsem si v redlném svété zkusil urcit nejmensi stupen klesani pro molitanovy
micek, pomoci prkénka a thloméru. Zjistil jsem, Ze obstojné to jede pri stupni
10° (viz nacrt s mrizi). Secetl jsem si délku stran se spadem D (viz nacért bez
mrize). 135+135+125 = 395 mm (viz nacrt s mrizi). V programu
DesignSparkMechanical jsem si pod 10° narysoval primku dlouhou 395 mm
a na jejim konci jsem zméfril vzdalenost od spodni 0° ptimky. Vzdalenost je 68,5
mm (viz nacrt s mrizi). Zjistil jsem takto jak vysoko musi byt nejvyssi bod
drahy. Nejsem puntickar a proto zaokrouhlit na 70 mm. Kdyz jsem zjistil tyto

informace, mohl jsem se presunout do dilny. Celou drahu udélam ze dreva,
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prosté si myslim, Ze to bude vice reprezentativnéjsi. Sehnal jsem si potfebny
material a mohlo se jit vyrabét. Doktora jsem vzal samoziejmé sebou. Zabalil
jsem ho do igelitu a zalepil lepici paskou, aby se k nému nedostal prach.
Postupné jsem zacal pridélavat drahu, od nejvyssiho bodu po nejnizsi. VSe jsem
seSrouboval. Pridélal jsem okolo drahy ,,ohradku®, aby mic¢ek nevypadl ven. Poté
jsem vSe natiel a drahu pro micek, aby byla zvyraznéna, obarvil na ¢erno.

Aby mi doktor drzel pevné na misté a pri pohybu se nehybal, vymodeloval
a vytiskl jsem mu drzak na 3D tiskarné. (Foto v priloze)

Pridélal jsem vytisknuty dil a mohl jsem se pustit do animace pohybi.

Hotova draha — odkaz na video drahy s doktorem:

https://voutube.com/shorts/eOeNqt-ZgoTs?feature=share

5 Zaver

5.1 Funkce robota

V ramci této absolventské prace jsem sestavil model robota ze stavebnice
Robotis Engineering Kit. Vyuzil jsem vSechny moznosti pohybu nabizené
servomotory v této stavebnici. Sestavil jsem dokola opakujici se animaci, pti
které robot posila micek po drevéné plosin€, kterou jsem pro tento Gcel vyrobil.
Sestavil jsem animaci, kterd nikdy nekonc¢i. Tato animace ohromovala
navstévniky nasi Skoly na den otevienych dveri. Sestava pohybii obsahuje:
presun micku z bodu A do bodu B, projeti drahy zpétné kviili moznému zaseku
micku, mavani divakiim, tanec, ukazku rozsahu pohybu. Doktora jsem vyuzij
jinak a vlastné i 1épe. VZdy je to o tom prekonat néjakou bariéru. Doktor je
urcen hlavné pro prednastavené pohyby s oblicejem od vyrobce. Pres tento
zpusob spoleénost propaguje Robotis Engineer Kit 1. Ja cht€l ale vic, a také jsem
to dokazal.


https://youtube.com/shorts/eOeNqt-Z9Ts?feature=share

ZS Husitska, Nové Paka Sestaveni a naprogramovani robotické stavebnice

6 Pouzité zdroje

e _Robotika, jeji historie a vyznam“ (prompt). ChatGPT, OpenAl,

chat.openai.com/chat.

10
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7 Obrazové prilohy

11



ZS Husitska, Nova Paka Sestaveni a naprogramovani robotické stavebnice

12



ZS Husitska, Nové Paka Sestaveni a naprogramovani robotické stavebnice

13



ZS Husitska, Nové Paka Sestaveni a naprogramovani robotické stavebnice

14



ZS Husitska, Nové Paka Sestaveni a naprogramovani robotické stavebnice

15



ZS Husitska, Nové Paka Sestaveni a naprogramovani robotické stavebnice

16



