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Anotace

Tato pace se zabyna vytvaenm dvounoleho keciveho robota, ravrhem

a osazenm jehordic elektroniky a popisem vyvinueho softwaru pro osa-
zere kontrokry. WWsledry robot je schopry samostatre chize a automaticle
stabilizace.

Ktow slova

Arnold Biped Robot, kieciw robot, dvounoty robot, inteligentn servomotor

Annotation

This thesis deals with the creation of a bipedal walking robot, the design and
assembly of its' eletronics and the description of developed controller soft-
ware. The resulting robot is capable of independent walking and automatic
stabilization.
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Kapitola 1

Uvod

V oboru robotiky se dnes vyvj mnastv robal zameerych na usnadren
ci dokonce nahrazen lidsle pace v nempzregch odwetvch, od rozvezen
asilek po achranre akce. Jelika je prosted kolem ras pizpsobeno tomu,
aby se v rem pohybovali lice, nee byt pro sysemy pohybujc se na kolech
ci mpasech obzre vykoravatcinnosti, kteeclowek za pomoci dvou korcetin
zvhdne pirozere a efektivre. V rekteych gpadech proto mohou byt wrazre
efektiviep humanoidn roboti, tedy roboti podobajc se svou konstrukc
stavle lidskeho tla.

W od cetstv e fascinovali roboti, kter se dokazali pohybovat po dvou
nohach, a simulovat tak lidskou chizi. Proto jsem se rozhodl navrhnout
a zprovoznit vlastnho dvounoleho keciveho robota, ktey by byl schopen
samostatreho pohybu.

V eto paci budecterar sezramen nejprve s konstrukc robota, dcale bude
vys\etlena jeho elektronicka @st a aplikace vyvinua k ovhdan a monito-
roan robota. Ke konci se pace bude \enovat parametum a praktickym
wsledkm sestrojereho robota.



Kapitola 2

Cle

Clem tohoto projektu je sestavit funicnho, dvounoteho kieciveho robota,

kteeho bude rasledre mazre rozit o horn korcetiny a hlavu. Mym hlavnm

clem bylo napodobit co nejerreji plynulost a stabilitu lidsle chze.
Konketre jsem si stanovil tyto cle, ktee projekt musel sphovat:

" dwe nohy, po kteych se robot bude pohybovat

rozmery v matku s lidskym elem

pirozera, plynubl a stabiln chize robota

tvorba 3D modelu zawelem simulace a 3D tisku jednotliych di
vytvait vlastn plcsry spoj vlastnoriwcre osazery SMD souastkami
manost rasledreho roaen o horn korcetiny a hlavu

wvoj vlastn patacowe aplikace, ktea bude schopna bezdatowe mo-
nitorovat a ovhdat robota



Kapitola 3

Mechanicla konstrukce robota

Fed wvojem elektroniky robota bylo nejprve nutre sestrojit mechanickou
konstrukci skhdajc se ze dvou korcetin, po kteych se robot bude pohy-
bovat, a trupu, ktey ponese elektroniku a bude slowit jako platforma pro
budouc rastavby.

Wvoj mechaniky spacval v ravrhu takowe konstrukce robota, ktea by
umanila pohyb i zaecen v co nejvce snerech {cm vce bude sneu, do
kteych se robot mze pohybovat, tm plynuleg a girozereg bude jeho
wsledra chze.

Tato kapitola se \enuje ravrhu konstrukce a jej rasledre realizaci pomoc
3D tisku.

3.1 \Wher servomotar

Nejpodstatres soumast konstrukce robota jsou servomotory, ktee zajst 'uj
jeho pohyb. Proto bylo dlezie vybrat takowe motory, ktee by robota unesly

a aroven byly dostatecre pesre a neovliwnovaly tak pesgls salost jeho
chze. Cm wyse v konstrukci je servomotor umsen, tm mere hmotnosti
mus rest, naopak servomotory umsere uplre ve spodn @asti konstrukce
mohou v ucitou chvli rest celou hmotnost robota. | v takovem ppadce
ale mus byt schopny bez probemu se pohybovat, aby nijak neomezovaly

10



funlcnost cekho sysemu.

Spolecre s drazem na slu bylo teba tale dkat na skutecnost,ze kazdy
dak servomotor s sebou nese nutnost dakho kabelu, slowcho ke komuni-
kaci a najen. Proto byly v konstrukci vywity tzv. inteligentn servomotory
{ specaln pohonre jednotky komunikujc po sriowe skernici, umanujc
Zekzere zapojen. Servomotory se tak daj ovhdat i pomoc jedireho ka-
belu (viz obazek 3.1).

Obmrzek 3.1. Manosti zapojen servomoton. (a) Retzere zapojen servo-
motan 2, (b) tradcn zapojen °.

Tyto paadavky wler velice arily, jelike druln £chto servomotou
nen, v cenoe kategorii dostupre pro tento projekt, mnoho. Nakonec byl pro
tento Lcel zvolen servomotor LX-225, ktely ma kroutity moment priblzre
2,45N.m a je mare zeezit & 254 jednotliych servomotan za sebou. Tato
wkonnost nicnere znamera,ze servomotory potebuj napjec napet okolo
8V a v blokovarem stavu, tz. servomotor je natolik zaken, ze se nedokze
pohnout, proud & 3{4 A. Vzhledem ke skutecnosti, ze £chto servomotou
robot pow\a 13, mohl by teoreticky celkow proud v robotovi v solctu
s ostatn elektronikou dosahnout & 40 A, nicrrere v praxi proud negesahuje
4 A { nedochaz totz k blokaci servomotau, ktee, pokud by narazily na
pekzku v podole rejale asti korcetiny, jednodise tuto korcetinu zlom.

aRevzato z: https://hiwonder.hk/products/hiwonder-Ix-225-serial-bus-ser

vo-25kg-high-torque-data-feedback#gallery-4 , 08.02.2023.
bRevzato z: hitps://cdn-shop.adafruit.com/970x728/1411-00.jpg , 08.02.2023.
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