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INVESTICE DO ROZVOJE VZDELAVANI

Pracovni listy pro sestaveni robota

Ctyr-kolovy vozik s manipulaCnim ramenem

Pozor!

Konstrukce tohoto robota je odli$na od konstrukce robota — Ctyf-kolové
vozitko. I kdyz jsou zde pouzity takeé Ctyfi pohonné jednotky pro pojezdovy
podsystém, orientace dvou pohonu je odlisna.

Poznamka
Tento typ konstrukce umoZznuje piemistovat pouze lehCi objekty. Napf.
Plastové kelimky, mensi papirové krabicky, apod.
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Seznam potiebnych dilu:

-
w eososoge J
/ b2 17117177 Kryt CM-5

@3 @O [l

Kabeldz a spojovaci material

e [nj
R = | S bl 2
1 ul
(mum (S7) 100 =l: =
— =
@ —

:)) Kabel - 14 F< 2

|
i l)) Kabel - 18 < 1

@
il

dls
]

: ROBOT]

VE 8KOLE PRO PRAKTICKOU VYUKU, MOTIVACI | ZABAVU



Postup sestaveni robota:

Krok 1 — Pripojeni senzoru

Krok 2 — Zaklad manip. ramene

> > Sestaveno v
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Krok 3 — Dokon¢eni manip. ramene

Sestaveno v
kroku ¢.2

Vlozte matice

Ovérte pripojeni

Sestavte 2x, tak jak je uvedeno na obrazku
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Krok 4 — Nosny skelet konstrukce robota

Vlozte matice

S1
-l 4 ks

Kryt pro CM-5

N1:4 ks
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Sestaveno v
kroku ¢.3
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Krok 5 — Pohony na pravé strané
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Krok 6 — Pohony na levé strané

Vlozte matice N1 do

prelepte lepici paskou.

vyznacenych otvori a pak je

Nalepka

Tuto operaci proved’te 2x @ -l 2 ks

ROBOT]

VE 8KOLE PRO PRAKTICKOU VYUKU, MOTIVACI | ZABAVU




Krok 7 — Kola na pravé strané

Krok 8 — Kola na levé strané

Sestaveno v
kroku ¢.5

Sestaveno v
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Vlozte matice N1 do

vyznacenych otvori a pak je
prelepte lepici paskou.
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Sestaveno v
kroku ¢.7

Krok 9 — Celkové sestaveni
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Sestaveno v
kroku ¢.8
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Krok 10 — Umisténi Fidici jednotky

Sestaveno v
kroku ¢.4




Krok 11 — Propojeni pohoni I. ¢ast
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Pohled ze spodni strany

f CHo oo 7

ROBOTI

VE SKOLE PRO PRAKTICKOU VYUKU, MOTIVACI | ZABAVU

‘ Tabulka jednotlivych propojeni ‘

Kabel - 6

Kabel - 10

Kabel - 10

Kabel - 18

Kabel - 14

Kabel - 14

Kabel - 10

Kabel - 6




Krok 12 — Propojeni pohonii II. ¢ast

Tento konektor muZe byt propojen s ridici
Pohled z levé strany jednotkou i shora.

Tj. nemusi byt vyuzity konektor, ktery je
naznacen na obrazku.

g Konektor
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Krok 13 — Zavérecna kontrola rozmisténi ID jednotlivych pohonu
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