Stavba chodiciho robota Kubicka Maté¢;j

Navod na stavbu chodiciho robota

V léte 2007 jsem byl pozadan Stanici mladych technikii (SMT) v Plzni o postaveni jednoduchého
robota z Merkuru. Mél predstavovat materialni vyobrazeni trendu, kterymi se chce stanice v
budoucnu vydat. Souhlasil jsem a rozhodl jsem se tedy postavit malou ,,Sestinozku . Diky kvalitni
spoluprdaci s vedenim, jsem mél potrebné dily véas pripravené a mohl se pustit do stavby ... Tento
Clanek obsahuje kompletni a podrobny popis stavby mechaniky Sestinohého robota.

Uz od pocatku bylo podminkou, aby robot byl z Merkuru — divod je jasny, Merkur je genidlni
stavebnice, kterou ma hodné¢ lidi stale doma. Pohon robota (akéni ¢leny, aktuatory) tvoii 12
modelafskych servopohonti Hitec HS-311. Jedna se o jeden z nejlevnéjsich ,,vSeucelovych*
servopohontl na trhu. Ridici obvod je schopny ovladat viechna serva najednou, dle piikazi
ptichazejici po bézné sériové lince PC (standard EIA RS232c¢)

Potiebny material, vybaveni

Pro stavbu jsem pouzival stavenici Merkur M8 — nejvétsi a pravdépodobné i nejlepsi, ktera se
prodava jiz mnoho let. Kazda ze Sesti nohou mé dva vlastni stupné volnosti (sméry pohybu), tak
aby bylo mozno dosahnout stabilni chiize. Potfebujeme tedy celkem dvanact aktuatorti na to aby byl
robot schopny pohybu.

Dalsi véci kterou budeme potiebovat je 30 Sroubd M4 se zvlastni matkou, ktera ma po vnitinim
obvodu gumovy pruh zamezujici pii pohybu spojovanych soucasti povoleni (podobné
kontramatkam, které je také mozné pouzit). Takovou matici (tzv. ,,samosvornou matici) je mozné
koupit v kazdém vétSim zelezaistvi.
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Stavba téla robota

Pti stavbé podobné funkéni zalezitosti je vzdy nutné ucinit jednoduchosti ,,za dost®. Jakékoliv
zbytecné rozsahlé, ¢i masivni konstrukce by bylo nutné obétovat funkénosti robota. Cela konstrukce
je tedy navrzena s ohledem na co nejvétsi jednoduchost, bez omezeni pohybovych moznosti.

Stavba:

1. Uprava nastavci osi¢ek

Vemte Sest Cervenych nastavcti dodanych s motory.
Vyvrtejte do nich dvé diry stejné vzdalené od stfedu
tak, aby rozte¢ mezi nimi odpovidala rozte¢i mezi
¢tyrmi dirkami v rastru merkuru (30mm). Primér
dér by mél byt 4mm.

Kazdy nastavec poté piisroubujte na osicku
jednoho motoru.

2. Vyrobeni tfi pari servomotori

Ptipevnéte béznymi Sroubky dva servomotory k
sob&, pomoci desticky s 3x2 dirkami. Motory musi
byt osiC¢kami od sebe (jako na obrazku). Pti
Sroubovani doporucuji byt opatrny, diry pro montaz
servomotoru nejsou urceny pro rozte¢e Merkura,
ptjde to ztuha.

Timto postupem vytvoite 3 stejné dily. V dalSich
krocich je ddme dohromady na spole¢nou kostru.

3. Pirepevnéni prvniho paru servomotort na télo
Vemte dva ,,.L* profily a jeden pasek, obé o 25ti
dirkach na délku. Piipevnéte je k jednomu péaru
servomotort dvé dirky od kraje (dle obrazku).
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4. Pripevnéni dvou zbylych pari motori

Analogicky jako v pfedchozim kroce ptipevnéte dalsi dva pary servomotort. Druhy (prostiedni) par
musi byt 8 direk od prvniho a posledni par musi byt jednu dirku od konce ,,L* profilii a pasku. Ve
by mélo byt ziejmé z fotografie:

Tim bychom m¢li hotové télo robota, na jednotlivé nohy budeme ptidavat 6 identickych nohou.
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Stavba nohou

navzajem zrcadloveé otocené, tj. leva a prava noha. Rozdil mezi levou a pravou nohou je nejlépe
poznat z obrazku:

Stavba:

1. Uprava nastavce osy motoru

Vyberte Sest bilych kulatych nastaveii na osu
servomotoru a vyvrtejte diru o priméru 4mm
kdekoliv po obvodu, tak aby byla co nejdale od
stredu.

. Cim déle od stiedu dira bude, tim lepsi zdvihové
g Viastnosti ziskame, dbejte na to, aby byla vzdalenost
€ od stfedu u v8ech nohou stejn4.

Nasledujici kroky obsahuji popis, jak sestavit jedinou nohu. Rozdil mezi levou a pravou je jen ve
druhém kroku. Ostatni kroky jsou pro oba typy nohou velmi podobné.

2. PriSroubovani drzicich paskt
Dle obrazku upevnéte pasek se Ctyrmi dirkami a
pasek se tfemi dframi k motoru.

b

Levy motor je pro levou nohu, pravy pro pravou.
Vsiméte si, ze obé osy motorit jsou smérem vievo.
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3. Upevnéni uhleniki
Dle obrazku piidé€lejte thelnik k pasku se tfemi
dirami.

Je duleZité, aby byl uhelnik uchycen zespod,
presné jak je to videt v detailu na obrazku.

4. Pripevnéni ,,U* profili
Podle obrazku ptipevnéte dva , U profily k pasku se

&tyrmi dirami

Je dulezité, aby profily byly (stejné jako uhelnik v
predchozim kroce) uchyceny zespod, presné jak je
to videt v detailu.

5. Pripevnéni pricného pasku

Podle obrazku piidélejte pticny pasek s Sesti dirami
zeshora. Tento pasek slouzi k upevnéni nohy k télu
robota.

V tomto bodé€ jiz mdme hotovou konstrukci kolem servomotoru, kterd slouzi pro uchyceni nohy k
télu a k sestaveni jednoduchého mechanismu pro pievod rotacniho pohybu na posuvny. Tim
budeme dale pokraCovat.
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"\ 6. PiiSroubovani bilého nastavce

Do ptedvyvrtané diry na nastavei (krok 1) dejte
zespod Sroub M4x12 s valcovou hlavou a z vngjsi
strany dejte dv€ podlozky (kviili vymezeni). Zatim nic
neSroubujte, to provedeme v dalsim kroku.

Od ted’ budeme pouzivat koupené srouby a
samosvorné matice. Tyto srouby slouzi jako
klouby, proto je nikdy nedotahujte, specialni
matice by méla zajistit, aby se nepovolovali.

7. PriSroubovani dvou pasku

Dle obrazku piiSroubujte pasek s tfemi dirami na
nastavec osy motoru a pasek s péti dirami na horni
, U profil.

Pouzjte koupené Srouby a samosvorné matice.
Slouz jako ohebné jednoosé klouby.

8. Vytvoreni mechanismu paky

Dle obrazku piisroubyjte pasek se sedmi dirami na
pasek se tfemi dirami, ktery je pfipevnén na ose
motoru. (dle obrazku). Pouzjte koupené Srouby a
samosvorné matice.

9. Sestaveni vlastni nohy

Vemte ,,L profil s 10ti dirkami a ptiSroubujte ho dle
obrazku. Paka (na obrazku kratky cerveny pasek)
zveda nohu a horni pasek s péti dirami piidrzuje nohu
v kolmém sméru viici podlozce.
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{ 10. Dotyk nohy

Nasroubuyjte uhelnik na spodek nohy, jak je to na
obrazku. Zlepsite tim dotykové vlastnosti s
podloZkou, po které bude robot chodit. Jelikoz pfi
chiizi bude mit Sroub tendenci se povolovat, je dobré
ho pojistit kontramatkami.

Nyni je celd noha hotova. Pfed finalni montazi doporucuji zkontrolovat zda vSe pevné drzi a vSude
kde to bude mozné, pojistit Sroubky kontramatkami. Také zkontrolujte zda nejsou klouby zvedaciho
mechanismu pfili§ volné, ptipadné ptili§ utazené.

Zvedani nohy muzete vyzkouset ruénim pootocenim rotoru, vzhledem k vnitfnimu mechanickému
odporu pfevodovky uvniti motoru to pijde ztuha. Zde je tfeba fici, Ze pootoenim rotoru mizete
motor znicit (zniCeni fidici elektroniky pomoci indukovaného napéti v motoru), ale tato Sance je
velmi mala.

11. PriSroubovani nohy k télu robota
Noha je nyni hotova, zbyva ji jen piidélat k t€lu.

Do ptedvyvrtanych dér na ¢ervenych nastavcich
servomotord v téle robota naSroubujeme nohu, stejné
jako je to na obrazku.

= V téchto mistech se pfenasi otacivy moment z
motoru do nohy, proto se Sroubky radi povolyjia je
vhodné je opatfit kontramatkami.

Zavérem

Tento navod popisuje stavbu Sestinohého chodiciho robota z Merkuru po mechanické strance. Pro
oziveni je zapotiebi fidici elektronika a ovladdaci program. Modulil pro ovladani vice servomotorti
najednou existuje mnoho a na internetu je mozné najit vétsi mnozstvi ,,domacich* i profesionalnich
konstrukci.



