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Funkcni vzorek

Roboticky systém magneticky ovladanych miniaturni robotd

llustrativni fotografie experimentalni platformy robotického
systému pro magneticky ovliadané roboty.
MagNet
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Software MagNet zobrazujici. Snimek zobrazuje automatické
oviladani pohybu miniaturniho robota v prgs;r“gdi S prekazkou.

Fotografie modulu Gryllus® spolecné s ukézkou jednoho z
provadenych experlmentu skladam dlgltalnlch materlalu

| S
Ovladani hejna mikroskopickych soft-robotu.

>

V souladu s platnou metodikou Uradu viady
CR je uplatfiovan funkéni vzorek ,Roboticky
systém magneticky ovladanych min. robot("“.
Funkéni vzorek vznikl v pfimé souvislosti s
feSenim projektu LO1607 a SGS-2018-043.
Roboticky systém se sklada z experimentalni
platformy TIP, dil¢ich hardwarovych modult a
ovladaciho software MagNet.

Experimentalni  platforma TIP  propojuje
jednotlivé  HW moduly, umoznuje jejich
ovladani a poskytuje laboratorni vybaveni pro
provadéni experimentd a meéfeni. Platforma
sestava z programovatelného proudového
zdroje, Fidici a spinaci elektroniky, snimacich
kamer, optického mikroskopu, kamery pro
vysokorychlostni zdznam a LED osvétleni.
Instrumentace je zasazena do nastavitelné
mechanické konstrukce opatfené variabilnimi
rameny a robotickym manipulatorem.
Hardwarové  moduly jsou samostatné
laboratorni prototypy, které obsahuji Fidici
elektroniku s univerzalnim firmware a
soustavu Fidicich civek umistény na ploSném
spoji. Modul umoznuje Fidit vybuzeni civek a
tim tedy magnetické pole v pracovni oblasti
modulu, kde jsou umistény ovladané
miniaturni roboty. Systém aktualné obsahuje
celkem pét unikatnich modult (Scarabeus,

Isoptera, Gryllus, Gryllus 2 a G/yllusz).

Software MagNet umoZiiuje ovladat celou
platformu i diléi hardwarové moduly. Integruje
jak funkce pro pfimé manualni ovladani
robotl, tak automatické ovladani spole¢né s
planovani trajektorie pohybu, lokalizace

pozice robotu nebo detekce prekazek.

Cely systém predstavuje unikatni laboratorni
vybaveni  umozhujici  zakladni  vyzkum

prostorové nevazanych magnetickych robot.



