Mikro robot

Robot je stroj pracujici s urcitou mirou samostatnosti, vykonavajici urcené ukoly, a to
predepsanym zplisobem a pFi rtiznych mirach potieby interakce s okolnim svétem a se
zadavatelem[1]. To k definici robota. Jedinym akolem zde popisovaného mikro robota
je simulace ponékud chaotického pohybu vytvarejiciho zdani Gprku malého Zivocicha.

Namét konstrukce

I\\

Pri brouzdani na Internetovych strankach na mé kdesi ,,vyskoCil* banner s reklamou na zajimavou
hracku. Jednalo se o jakéhosi elektronického brouka s ozna¢enim HEXBUG Nano. Na Youtube
jsem nasel mnoho videi, které ukazuji, jak se tato hracicka chova.

Slovy prodejce: HEXBUG Nano se chova jako skutecny brouk a vérné imituje jeho chovani. Vejde
se prave do dlané, pohybuje se zcela autonomné a pri prevraceni se vzdy opéet sam postavi na
nohy. Je napdjen jednou baterif AG13.

Kdyz jich date velké mnozstvi k sobég, je to nadhera[2]. Trochu mi to pfipominalo Replikatory ze
serialu Stargate[3]. SpiS nez brouk mikro robot.

Na Internetu jsem nasel mnoho vyrobct amatérl, které se snazily podobnou konstrukci
napodobit. Mél jsem vSechny potirebné dily doma, tak jsem to také zkusil.

Popis konstrukce

Mikro robot se sklada z vibracni motoru pouzivaného v mobilnich telefonech, napajeci baterie,
nékolika pliskd pocinovaného plechu, ¢asti konektoru a hlavy kartacku na zuby. Viz obrazek nize.
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Vibracni motory se prodavaji v mnoha velikostech a vykonech[4]. Vibracni motor je napajeny
jednou baterii typu LR44/AG13 o velikosti napéti 1,5 V. Baterie myvaji obvykle kapacitu kolem 100
az 150 mAh. Je potfeba zdlraznit, Ze provoz mikro robota neni Zadna levna zalezitost. Proudovy
odbér vibracniho motoru je v fadech desitek az stovek miliampérQ. Pfi takovychto proudech je
baterie pretéZovana a jeji Zivotnost je v jednotkach minut.

Na Internetu jsem narazil na alternativni napajeni pomoci solarniho ¢lanku, kdy se nabiji
kondenzator, nebo mala dobijeci baterie a kdyz napéti dosahne urcité velikosti, mikro robot je na
néjaky Cas aktivovan.

Celé sestava mikro robota napajeného z baterie je vidét na nasledujicich obrazcich.
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Pocinovany plech je vystfizen ve tvaru hlavy kartacku a na krajich v zadni ¢asti umisténi baterie
zahnut tak, aby z néj nemohla vypadnout. Prostfedni vyvod konektoru, je na obou stranach
zastfizen, zahnut dolu a pfiletovany k plechu. Tim je konektor fixovan. Ke krajnim vyvodim
konektoru je z jedné strany priletovan vytvarovany plisek (- pdl baterie) a z druhé strany jeden
vyvod vibracniho motoru. Druhy vyvod vibracniho motoru je pfiletovan doll k plechu. Je to vidét
na obrazku miro10.jpg.

Na rozdil od HEXBUG Nano je téziste mikro robota hodné vysoko, takze pokud se prevrati, uz se
~nepostavi na nohy". Je proto potreba zvysit stabilitu tim, ze kartacek zespodu podalné rozfizneme
tak, Ze nam zlstane pouze obvodova fada a do vzniklé mezery po fezu, ddme Spejli nebo jinou
vlozku. Vysledek je vidét na obrazku nize.
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Tavnym lepidlem prilepime k hlavé kartacku cely sestaveny mechanizmus. Posledni Upravu, kterou
musime udélat je nastaveni stétinek. U kartacku jsou kolmo. Pfi této poloze by nam mikro robot
pouze poskakoval na misté. Musime je vytvarovat (ohnout u ,korene") smérem dozadu. To
mdzeme udélat tak, ze polozime mikro robota na podlozku a pfi sou¢asném posouvani dopfedu ho
silou tiskneme dolu. Nastavenim stétinek je mikro robot pfipraveny k pouziti. Jak se pohybuje
mirko robot popsany v tomto ¢lanku mlzete vidét na tomto videu:
http://www.youtube.com/watch?v=RRv4k3QYLog&feature=youtu.be
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[4] Zdroj: http://www.telel.cz/search/Vibra%C4%8Dn%C3%AD%20motor/




