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RC car - MB3 - V2
Motivace

Vytisknéte si a poskladejte projekt RC auticka, ktery mlzete programovat a
projizdét rGzné slozité traté, nebo muzete RC auticko ovladat pomoci dalkového
ovladani.

Co vsechno se s autickem da deélat?

V prvni radé je s nim hromada uzitecné zabavy

Naucite se pracovat s jednoduchym naradim

Naucite se zaklady mechaniky pfi jeho sestavovani

Dozvite se, jak funguje kontinualni a 180° servo motor

Muzete si vytvofit a naprogramovat dalkové ovladani

Doplnte auticko o snimace a udélejte si plnohodnotné inteligentni RC auto
Postavte si zavodni drahu a zkuste naprogramovat auticko tak, at ji projede
bez vasi pomoci, pouze za pomoci snimac.
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3D dilky:
Zadna naprava

Zakladna Stabilizator predni napravy
1ks 1ks 1ks
Pneumatika Disk
4ks

Predni zavéseni kol
4ks ks
o, SEo e L -
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Drzak servo motoru Drzak servo motoru vrchni Ozubené kolecko
1ks 1ks 1ks

= - o

Zadni naraznik Predni naraznik Kryt drzaku baterii
1ks 1ks 1ks

~

Hnaci ozubené kolecko Drzak servo motoru spodni Spojka zavéseni kol
1ks 1ks
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Elektro dilky:

Drzak baterii
1ks

180° Servo motor

1ks

Rozsireni MB3
1ks

Mechanické dilky:

M3x10 M3x16
23 ks 6 ks
P LR

M3 M3
23 ks 6 ks
M5 625
20 ks 4 ks
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360° Servo motor
1ks

M3x20
2 ks

M5x40
2 ks

B

M5x155
1 ks
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Sestaveni vozitka

1. Sestaveni kola

[J 8 ks - matice M5 J 4 ks - pneumatika

[0 4 ks - disk

e MatiCky osadime na kazdou stranu disku. Zopakujeme tento postup
pro vsechny 4 disky.

e Pokud ndm matice nejde vlozit do disku, miZeme si pomoci
groubem M5, ktery si do matice nadroubujeme. Sroub ndm pomUze
matici jednoduse osadit, a to bud pfitlacenim dlani, nebo pomoci
klepanim kladivka.
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e Po osazeni maticek mUzeme na kolec¢ka nasadit pneumatiky.
Pneumatiky drzi na discich dostate¢né i bez lepidla, ale mdze se stat,
Ze pfi nedostatecné kvalité tisku dojde k protaceni pneumatiky, proto
doporucujeme pneumatiky pfilepit vhodnym lepidlem.

2.Sestaveni predni napravy

[J 2 ks - loziska 625 [J 2 ks - matice M3

J 2 ks - Sroubu M5 x 40 [J 2 ks - samojistnd matice M3
J 2 ks - maticeM5 O 4 ks - pfedni zavéseni kol

J 2 ks - Sroub M3 x 10 [J 1 ks - spojka zavéseni kol

[J 2 ks - Sroubu M3 x 20

e Na Sroub M5 nasadime loZisko, které nasledné upevnime pomoci
matice M5. Lozisko musime pevné utahnout, aby se Casem
nepovolilo. Dotahnutim lozisko neposkodime.
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e Po nasazeni loZziska mUZzeme osadit predni zavéseni kol. Pomoci
Sroubu M3x10 a matice M3 upevnime lozisko v zavéseni podle
obrazku. Otvor na strané zahnuté casti nechame prazny.

e Tento postup zopakujeme i pro druhou stranu. Nasledné si
pripravime sroub M3x20 a samojistné matice, spojovaci dilek
pomoci, kterého predni zavéseni spojime. Samojistnou matici
pouzivame proto, aby se pfi otaceni samovolné nepovolila.
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e Sestavena predni naprava by méla vypadat jako na obrazku nize.
Orientaci Sroubu nemusime dodrzet, protoze se jedna pouze o
vizualni stranku vaseho vozitka.

3.0sazeni serva na zataceni

(J 1 ks - 180° servo J 1 ks - zdkladna
(J 1 ks - kratsi adaptér J 2 ks - Sroub M3x10
(viz obrazek) J 2 ks - matice M3

[J 1 ks - mensi vrut
[J 1 ks - drzak servomotoru

e Predtim, nez se pustime do osazeni, tak musime najit stfedni polohu
servomotoru. Stfedni polohu budeme hledat proto, aby jsme servo a
adaptér na servo namontovali spravné. Servo si polozime na
zakladnu podle obrazku vpravo.
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e Servo si k micro:bitu pfipojime podle zapojeni vlevo a nahrajeme do

N&j program pro nastaveni stfedni polohy. Staci nam napajeni z USB
kabelu. Pomoci tlacitek mdzeme servo vychylovat ze stiedni polohy a
tim si ovéfime, zda se servo nataci o pozadovany uhel.

forever

if button A + is pressed then

servo write pin P1 » to @

else if button B w is pressed then @

servo write pin P1 ¥ to @

else

servo write pin P1 » to o

Servo ponechame ve stredni poloze a odpojime napajeni z
micro:bitu.

Adaptér nasadime tak, aby sméroval nahoru a upevnime ho pomoci
malého vrutu ze sad¢ku od serva. Po utahnuti mdzeme dodateéné
servo otestovat, zda se nam servo otaci doleva a doprava.
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e Kdyz se ndm podafi servo spravné pripravit, mUzeme jej pfipevnit k
zakladni podlozce. Zkontrolujte si spravnou pozici dle obrazku nize.
Matice vlozime do drzaku shora a servomotor upevnime pomoci
Sroubl zespodu podvozku.

4. Osazeni zadni napravy

[J 3 ks - Sroub M3x10 0 2 ks - matice M5
0 3 ks - matice M3 [J 1 ks - zavitova ty¢ M5x155
O 2 ks - lozisko 625 0 1ks - zadni ndprava

e Zadninapravu pfipevnime k podvozku pomoci Sroubl M3x10 a matic
M3.

10
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e |oziska vlozime do otvoru z kazdé strany zadni napravy.

e Zavitovou tyC vlozime do zadni napravy a upevnime ji pomoci matice
M5 z kazdé strany. Zavitovou tyC se snazime upevnit tak, aby na
kazdé strané napravy meéla ty¢ stejnou délku. Matice nedotahujeme
uplné, zavitova ty¢ by méla mit vuli alespon 1 mm mezi loziskem a
matici.

n
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5. Osazeni ozubeného kola
[J 3 ks - maticek M5 [J 1 ks - ozubené kole&ko

e Jednu matici vlozime do otvoru v ozubeném kole a nasroubujeme na
zavitovou tyC. Druhou matici nasroubujeme na opacnou stranu.
Matice se snazime utahnout proti sobé tak, aby se Casem
nepovolovaly. Mezi lozisky a maticemi musi byt prostor. Matice
nesmi tlacit na loziska nebo ohybat zadni napravu.

e Hotova osa zadni napravy by méla vypadat stejné jako na obrazku. Po
upevnéni zkontrolujeme vuli mezi maticemi a loZisky. Celd osa by se
meéla otacet a neméla by se pohybovat do stran o vice nez1mm.

12
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6. Osazeni hnaciho motoru

[J 1 ks - 360° servomotor [J 1 ks - drzadk servo motoru

[J 1 ks - vétsi vrut spodni

[J 2 ks - Sroub M3x16 [J 1 ks - drzak servo motoru

[J 2 ks - matice M3 vrchni

O 1ks - hnaci ozubené kole¢ko 0J 1ks - adaptér servo motoru
(4 ramena)

e Negjprve ustfihneme velka ramena adaptéru servomotoru, nechame
pouze ta kratka, jak Ize vidét na druhém obrazku. Adaptér zasuneme
do vyfezu na hnacim ozubeném kole.

U

e Ozubené kolo s adaptérem nasadime na hridel servomotoru a
opatrné dotahneme vrutem.

13
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e Servo motor osadime do spodniho drzaku tak, aby ozubené kolecko
bylo blize k podlozZce. Nasledné na néjmuzeme nasadit vrchni kryt.
Orientace vrchniho dilu je patrna z umisténi dér a vyfezu na

servomotor.

e Do vrchniho drzaku servomotoru vlozime matice M3 a cely drzak
polozime na urcené misto. Drzak upevnime zespodu podvozku
Srouby. Cely dil pohonné jednotky mudzeme posouvat v pripravené
drazce. Dbame na to, aby ozubena kola lezela ozubenim v sobé.
Nakonec mUzeme vSe dotahnout.

14
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6. Osazeni predni napravy
[J 4 ks - Sroub M3x16 [J Sestavena predni naprava
[0 4 ks - samojistici matice M3 bod ¢. 2
0 2 ks - Sroubu M3x10 (J 1 ks - stabilizator predni
[J 2 ks - matice M3 napravy

e Predni ndpravu usadime na misto pomoci Sroubu M3x16 a upevnime
ji samojistnymi maticemi M3. Matice nedotahujeme Uplné. Dbame
na to, aby se zavésenim kol dalo snadno otacet. Zopakujeme tento
postup i na druhé strané napravy.

e Stabilizator predni napravy pripevnime k zakladné pomoci dvou
Sroubll M3x10. Obycejné matice M3 vioZzime do pfipraveného otvoru
a uchytime Sroubem ze spodni strany zakladny.

15
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e Pomoci sroubu M3x16 pripevnime zavéseni kol ke stabilizatoru a
Sroub zajistime zespodu samojistnou matici M3. Zavéseni kol se
musi otacet, proto samojistici matici nedotahujeme uUplné. Tento
postup zopakujeme i na druhé strané.

7.Drzak baterii a rozsireni MB3
[J 6 ks - Sroub M3x10 [ 1 ks - drzak baterii

[J 8 ks - matice M3 [J 1 ks - rozsifeni MB3
[J 1 ks - drzak rozgifeni MB3

e Pripravime si rozsireni MB3 na pfripevnéni k plastovému drzaku.
Pouzijeme k tomu 2 Srouby M3x10 a 2 matice M3. Matice zajisti
odsazeni rozsitreni od plastového drzaku.

16
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e Takto pfipravené rozsitreni nyni pfipevnime ke krytu pomoci matic
M3 ze spodni strany. Rozsifeni orientujeme podle obrazku. Piny
rozSireni MB3 lezi blize ke hrané drzaku.

e Nasledné ke spodni strané drzaku rozsitreni pfipevnime drzak baterii
oboustrannou lepici paskou. Drzak opét orientujeme podle obrazku,
kabely tedy sméruji k hrang, u které je rozSireni MB3. Kabely totiz
pozdéji zapojime do svorkovnice rozsireni.

17
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e Nynizapojime kabely drzaku baterii do rozsSifreni MB3 podle obrazku.
Cerveny kabel zapojime do kontaktu ozna¢eném symbolem +
(kladna polarita) a éerny kabel do kontaktu oznaceném symbolem -
(zdporna polarita). Po zapojeni vlozime do drzaku baterie. Zapojeni
otestujeme zapnutim rozsireni. Pokud mame spravné zapojeno, na
rozsireni se rozsviti LED.

ALRRARAARRRRRRRERARAARERAEAN
8, o L T

e Drzak rozsiteni pfipevnime zespodu k zakladné pomoci 4 Sroubu
M3x10 a matic M3 (ve vyznacenych mistech na obrazku).

18
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e Nakonec zapojime servomotory podle schématu.

3v3 | GND i |5V

180° kontinualni

19
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8. Montaz predniho narazniku

[J 2 ks - Sroub M3x10

[0 1 ks - predni naraznik
[J 2 ks - matice M3

e Matice vlozime z vrchni strany do pfipravenych otvord a pomoci
Sroubu zespodu pripevnime predni naraznik.

9.Zadni naraznik

[J 2 ks - Sroub M3x10
[J 2 ks - matice M3

[J 1 ks - zadni naraznik

e Matice vlozime z vrchni strany do pfipravenych otvor( a pomoci

Sroubl upevnime naraznik zespodu zakladny.

20
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10. Nasazeni kol

[J Sestavena kola z bodu ¢&.1
[J 4 ks - matice M5

e Pred nasazenim koleCek na predni zavéseni pridame na kazdou
stranu jednu matici M5. Matice nam vytvofi distanéni mezeru mezi
zaveésenim a samotnym kolem. Opakujeme i na druhé strané.

e Nasadime predni kolecka sroubovanim na pfipravenou napravu.
Kdyz se nam nedari koleCka nasroubovat, tak si chytneme Sroub
klestémi z vnitrni strany zaveseni. Zabranime tak protaceni osy a
kolecko ndm pUjde sndz nasroubovat.

21
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e Zadni koleCka nasroubujeme na zavitovou tyc.
e KoleCka dotahneme az k matici. Na zaveér je zajistime opét matici M5.

1. Tyc fizeni
J 1ks - dratu

e Drat pomoci klesti ohneme tak, aby jsme spojili adaptér ze
servomotoru a otaceci hridel napravy.

22
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12. Sestavené auticko

e Auticko mame sestavené a muzeme se pustit do programovani,
hrani a zavodéni. Kazdé auticko doporucujeme vylepsit a doplnit o
nové dilky, senzory a dalsi prvky, abyste si uzili jesté vice zabavy.
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