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Kreslici stroje

NejznaméjSim kreslicim stojem je plotter, ktery ke kresleni vyuziva tuzku nebo pero. Novéjsi
plottery vyuzivaji tiskovou hlavu a jsou podobné tiskarné. Mlzeme se setkat také s rfezacimi
plottery, které misto pera vyuZivaji nastroj k fezani napfiklad, k fezani reklamnich félii na auta.
Zakladni rozdéleni je podle pohybu papiru, ktery se pohybuje v jedné ose nebo je pevné

osxay.[1]

presnosti.

Obrdzek 1 Stolni X-Y Plotter [1]

Jeden z prvnich umélcl, ktery experimentoval s kreslici
stroji a pocitaci byl britsky umélec Desmond Paul Henry.
Kreslici stroje sestavoval z upravenych analogovych
pocitacl, pouzivanych v bombardérech béhem druhé
svétové valky. Strojové generované efekty a linearni grafika
predstavuji pocatecni priklady pocitacové grafiky. [3]

Dalsi umélci oblibeny kreslici robot je polargraph, ktery se
vyuziva ke kresleni velkych vektorovych obrazci. Kreslici
pero je zavéseno na dvou lankach, jejich zkracovanim a
prodluzovani se pero pohybuje po kreslicim platné a vytvari
obrazy. [4]

Kreslici roboti

Z konstrukénich robotickych stavebnic se ¢asto stavi modely
deskovych plotterd pracujicich v osach x a 'y, které potrebuji
specidlni dilky, které v zakladni sadé nenajdete. Obrazek
sestaveného robotického plotteru ze stavebnice VEX 1Q
naleznete ddle vtomto dokumentu. Postavime kresliciho
robota, ktery bude kreslit obrazce =z kfivek. Pomoci
vhodného nastaveni programu a kresliciho robota, se také
pokusime vytvofit umélecka dila.

Ke kresleni
manipuldatory a robotické ruce svelkou

umistén a pohybuje se pouze pero. Tak tomu
je v pripadé X-Y plotteru, kde se pero pohybuje
nad papirem v soufadnicovém systému

Mezi dalSi kreslici stroje patfi mechanické
kreslici stroje pro kresleni cykloid. Jedna se o
krivky, které vytvareji body pevné spojené
s kruznici, ktera se vali (kutali) po pfimce. [2]

se také wvyuzivaji robotické

DR ety i
Obrdzek 2 Strojové umeéni od Desmonda
Paula Henryho [3]

S robotem ze stavebnice VEX IQ mate mozZnost vyzkouset sestavit kresliciho robota pro

kresleni krivek.
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Odkazy na zajimava videa kreslicich robotl
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Stavba kresliciho robota

Pro stavbu kresliciho robota vyuzijeme fidici jednotku VEX 1Q, dva motory, velké konstrukéni
dilky a spojovaci dilky. Dale budeme pottrebovat papir, nizky, psaci potfeby a gumicku.

1)

Zacneme stavbou kresliciho stolu. Nejprve sestavime desku stolu, kterou podpiraji nohy z dilk(
1x6 tak ,aby bylo mozné pod desku stolu umistit motory pro pohon otaceni.

O

>~ TIP: Fotogalerii konstrukce kresliciho robota najdete v pfilozeném dokumentu
konstrukce_kreslici_robot.pdf.

Motory jsou pfipojeny na portu 2 a na portu 5.

Na obrdzku je vidét celad konstrukce kresliciho stolu.

2)

Sestavime otocny drzdk papiru pro kresleni obrazci. Na obrazku je pohled na spodni ¢ast
drzaku, kde je patrna stfedova osa, ktera zajistuje otaceni celého drzaku papiru.
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3)

Konstrukci kresliciho robota doplnime o pohyblivy drzak fixy, kterd kresli na papir obrazce.
Fixu k drzaku upevnime pomoci gumicky.
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Takto vypada postaveny kreslici robot. Konstrukci kresliciho robota libovolné upravte a
vylepsete tak, aby dokazal kreslit vétsi obrazce.

TIP: Vyzkousejte sestavit jiny drzak kreslici fixy.

TIP: zastfihnéte rohy papiru, bude lépe drzet pfi kresleni obrazcu.
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Programovani kresliciho robota
K programovani robota vyuzijte prostredi programu Modkit for VEX.
1)

Vytvorte ovladaci program pro kresliciho robota tak, aby otacel oba motory zaroven.
Vyzkousejte nakreslit prvni obrazec.

O

= TIP: PFi tvorbé programu zaénéte s malou rychlosti otdéeni motor(.

Prostor pro ndvrh programu

2)

Vytvofeny program upravte tak, aby se kaidy motor otdcel jinou rychlosti. Vyzkousejte
nakreslit dalSi obrazec a porovnejte jej s predchozim.

O

= TIP: Rychlost otaeni motor( a misto ukotveni drzaku fixy na ozubeném kole ovliviiuji
vyslednou podobu nakresleného obrazce.

Prostor pro ndvrh programu
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3)

Odprezentujte svého kresliciho robota a vytvorené obrazce ostatnim spoluzakim. Ukazte jim
vlastni feSeni programu a pfipadné Upravy v konstrukci robota. Do prezentovani zapojte
vSechny ¢leny tymu.
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Co dal délat s kreslicim robotem

e Do konstrukce pfidejte tlacitko na spousténi a vypinani programu kresliciho robota.

e Upravte a rozsirte konstrukci tak, aby bylo mozné kreslit vétsi obrazce.

® Vytvorte ovladaci program pro ddalkové ovladani a ovlddejte robota pti kresleni
obrazc(.

e Pokud mate i rozSitujici dilky stavebnice VEX IQ, sestavte z nich kreslici plotter, jako je

na obrazku nize. Odkaz na stranky s navodem na stavbu najdete ve zdrojich. [5]

Obrdzek 4 Kreslici plotter VEX 1Q [5]
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