NAVRH, KONSTRUKCE A RIZENI
ROBOTA TYPU HEXAPOD

Sestinohy robot

Pohyb I po ztrate
az 2 koncetin

3 stupne volnosti na
kazdou koncCetinu

18 servomotoru s enkodéry
Sonary detekuji prekazky

Pohyb v Clenitem terenu
diky snimaClm zemeé

LCD displej zobrazuje
aktualni stav robota

Pohybove algoritmy tripod,
vina, vineni, rotace

Servomotory
(enkodéry) UZivatelské

rozhrani Grafické uzivatelské rozhrani
zobrazuje data ze senzoru

Tlako-citlivé Simulator vlastnich
rezistory T g ' -
pohybovych algoritmu

Date
W 21.3.201515:01:19 1: FSR0=0,1=5,2=458,3=1,4=0,5=672

W 21.3.201515:01:19 1: SONARS 0=47,1=458,2=12
W 21.3.201515:01:19 1: ENCODERS 0=0,1=5,2=458,3=1,4=154,5=0,6=5,7=458,8=1,9=154,10=0,11=5,12=458,13=1,14=154,15=0,1...
W 21.3.201515:01:19 1: FSR 0=0,1=5,2=458,3=1,4=0,5=672

W 213.201515:01:19 1: SONARS 0=47,1=458,2=12
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