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Anotace

Tato prace se zabyva navrhnutim a zpracovanim pfistroje pro zefektivnéni tréninku stielby na
basketbalovy kos. UZivatel si je schopny diky intuitivnimu ovladani na zabudovaném dotykovém
displeji, nastavit moznosti piihravek do libovolnych pozic. Toho je dosazeno pomoci otocené
konzole, ktera je schopna se pohybovat v rozmezi 0-180° a diky dvéma motortum, ktefi jednotlivé
basketbalové balony pomoci vystielové rampy odpaluji. Pro opakované pouziti pristroje je zde i
moznost ulozeni jednotlivych kombinaci piihravek jako tzv. modua. Uzivatel si zde muze vytvofit
i vlastni profil, do kterého se mu poté uklada jeho historie stielby. Pfistroj je také mozno ovladat
ptes externi aplikaci z mobilu pomoci technologie Bluetooth LE, coz mizu hra¢im i trenérim
vyrazné usnadnit praci s pfistrojem pifi tréninku.

Klic¢ova slova

Automatizace; Basketbal; Aplikace, Ovladani motori, Bezdratova komunikace

Annotation

This work focuses on the design and development of a device to enhance basketball shooting
training. Thanks to an intuitive interface on the built-in touchscreen display, the user can set
passing options to any desired positions. This is achieved through a rotating console capable of
moving within a 0—180° range and two motors that launch individual basketballs using a shooting
ramp. For repeated use, the device allows saving different passing combinations as so-called
modes. The user can also create a personal profile where their shooting history is stored.
Additionally, the device can be controlled via an external mobile application using Bluetooth LE
technology, significantly simplifying its use for both players and coaches during training sessions.
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1

Uvob

Basketbalovy podava¢ mich je zafizeni navrZzené pro zlepSeni tréninkovych procest v
basketbalu. Jeho hlavnim cilem je ptihravat mic¢e hraci s riznou silou, ¢asovymi intervaly, a
to do vSech koutd hfisté. Diky tomuto pfistroji bychom chtéli docilit zlepSeni stielby u
mladych, nadéjnych talentt Zd’arského basketbalu. Nase zatizeni bude moci simulovat bézné
herni situace moderniho basketbalu. Tento projekt propojuje dvé ¢asti nasich zivott:

a) Skola: jelikoZ studujeme obor elektrotechniky a IT techniky, dava nam tento projekt skvélou
ptilezitost, jak propojit a zuroc€it nastfadané informace a znalosti z uplynulych let.

b) Basketbal: vS§ichni z nds mame s basketbalem dlouholetou zkuSenost, diky ni jsme také ptisli
na tento projekt. Pfemysleli jsme, jak zlepSit nase dovednosti v basketbalu, ve velkych klubech
maji moznost pouzivani riznych specialnich strojiina zlepSeni tréninku, které jsou na pomeéry
naSeho malého klubu mimo rozpoctové. Proto jsme tedy navrhli nd§ podava¢ mi¢a. Tento
dokument se tedy zaméii na detailni popis funkce, konstrukce a elektronickych prvki tohoto
zafizeni, které zahrnuji pouziti elektromotort, servomotort, mikroprocesoru a senzort.

Zatizeni dostalo nazev PB25 z anglického nazvu Pass Buddy, protoze to je vlastné takovy
pomocnik pro kazdého basketbalistu, ktery se chce zlepsovat. A 25 vzniklo z roku 2025 ve
kterém projekt dokoncujeme.



2 TEORETICKA CAST

r

2.1 Analyza funkce a pozadavkl automatu na prihravani mica.

Basketbalovy podava¢ mict je zatizeni, které umoznuje automatizované prihravani mica hraci.
Hlavni funkce zatizeni zahrnuji:

- Pfihravani mica
- Sledovani uspésnosti

- Nastaveni ¢asového rozmezi

Ptihravani mict: Podava¢ musi byt schopen pfihravat mic¢e do riiznych pozic s nastavitelnou
silou. Toho dosdhneme pomoci zmén otacek na vynaSecich elektromotorech diky
frekvenénimu ménici. Razanci budeme regulovat z jednoho prostého ditvodu. Kdyz hrac bude
stfilet z blizsi pozice, nez jsou pozice za tfi body ve vzdalenosti cca 6750 mm musime snizit
otacky na motorech na vyrazné niZsi, jelikoz by hra¢ dostaval mice do ruky v neptiméfené sile,
kterda by mu mohla zptisobit v krajnich ptipadechi zdravotni problémy. Pfihravani do riznych
pozic nam bude umoznovat oto¢nd konzole, kterd bude stat na otocném loZisku a bude
ovladana pomoci momentového motoru, ktery ji bude posouvat v celkovém rozmezi 180°. Pii
vybirani sttelecké pozice si hra¢ mize nastavit thel a vzdalenost ze které bude sttilet a razance
mice se automaticky upravi na danou vzdalenost.

Points

Uhel: 8 s Vzdalenost: 154 32

Unhel: 37 £ Vzdalenost: 142

<>

Uhel: 139 ¢ Vzdalenost: 148

<>

Obrazek 1: Ukazka z aplikace 1

Sledovani tuspesnosti: Zatizeni dokdze pocitat proménéné a neproménéné stiely, ¢imz
poskytuje hractim ptehled o jejich vykonu. Z celkovych stfel na daném stanovisti vypocita
nakonec procenta. Podle vybraného programu bude vystielen dany pocet stiel a podle senzord
bude vypocitana uspésnost, ktera bude potom zapsana do hracova profilu.



Nastaveni ¢asového rozmezi: Piihravky mohou byt nastavovany s libovolnym ¢asovym
rozmezim, které bude 2-15 vtetin, mezi jednotlivymi pfihravkami. Nastaveni mé vyuZiti jak
pro rychlé stielce, ktefi chtéji dosdhnuti zapasového tempa, tak i pro pomalej$i nebo méné
zkuSené hrace, ktefi chtéji pracovat na strelecké formé.

Bubyho trojky o

Motor Control Panel

Console Angle:
Motor Speed:
Next Shot In:
Round: 4 /10

1.7s|37°
01:40

Obrazek 2: Ukazka z aplikace 2

r rwv

2.2 Navrh systému mechanického podavani mici.

Velice dulezita je i cast samotného piivedeni basketbalového mice do hlavni konzole pro
nasledné vystieleni. Mi¢ musi mit dostate¢nou rychlost a nesmi se o vynaseci kola zastavit. Na
konzoly jsme se rozhodli ptidélat tzv. “tobogan™, ktery nam po zachyceni mice do sité mi¢ dopravi
az mezi vynaseci kola. Vrchni otvor toboganu musi byt v ose otaceni konzole, na kterou je
pfichycen, aby byl pouzitelny pro nasi otacejici konzoli i pfi nahravani do rohti. Tobogéan vede z
horni strany na zadni a dovnitt do konzole. Vnitini primér toboganu je o par cm vétsi nez pramer
mice pro zajisténi plynulého priichodu bez jakéhokoli brzdéni. Na vnitfni stranu toboganu jsme
museli pfidat malé prodlouzeni, aby mi¢ plynule najel az k zadni strané, ¢imz jsme vytesili
problém poskakovani mice v toboganu. Dale jsme museli vyfesit pfechod mezi koncem toboganu
a zacatkem vynaSeci rampy. To jsme nakonec vyftesili ptekrytim rampy, aby se mi¢ nemél o co
zastavit.
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Obrazek 3: Graf trajektorie mice

2.3 Pouziti displeje pro zobrazeni informaci a ovladaciho
rozhrani.

2.3.1 Vybér displeje

V ptivodnim névrhu se displejem pocitalo jen jako s vystupovou jednotkou. Kdyz poté vSak
prisel napad na dotykovy displej, bylo to jasné rozhodnuti. Vyfesil se tim i problém
s ovladanim pfistroje, na které do t¢ doby nebyl kladen velky diiraz a pocitalo se pouze s

jednoduchymi tlacitky, ktera by vSak na ovladani komplexné&jSich programii nestacili.

Po zhruba dvoutydennim priizkumu trhu, jsem se rozhodli zvolit dotykovy displej od firmy
ELO piesnéji Elo 1593L. Tento display ma displej o velikosti 15,6 palcii s rozliSenim 1366x
768, které se jevilo jako idealni volba pro nase spotieby. Dale se nam také libila odolnost

displeje, ktera se fadi k nejlep$im na trhu a je vhodna i pro primyslové pouziti.
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Obrazek 4: Vybér displeje

2.3.2 Ukel displeje

Dotykovy displej pfedstavuje zakladni komunikaéni rozhrani, které slouzi jako hlavni
zobrazovaci a ovladaci prvek celé aplikace. Jeho primarnim tc¢elem je zprosttedkovat uzivateli
prehledné a intuitivni uzivatelské rozhrani, pomoci kterého bude mozné rychle a efektivné
ovladat jednotlivé funkce aplikace. Pomoci Dotykového displeje uzivatel miize prochazet
celym UI bez pouziti externi mysi nebo kldvesnice, coz velice usnadiiuje pouziti v terénu. Na
displeji si uzivatel mize pomoci par dotykl vybrat, pfejmenovat, zalozit nebo odstranit svij
profil, pomoci kterého se mu do statistik uklada jeho historie stielby. Muze si zde vSak 1

vytvortit vlastni tréninkovy mod pfesné na miru jeho pozadavkim.
2.3.3 Prinos displeje
Mezi hlavni funkce displeje patfi:

Displej Elo 1593L byl vybran kvili své spolehlivosti a piehlednosti zobrazovanych

informaci. Mezi jeho zakladni funkce patfi:
e Zobrazeniaktualniho stavu zarizeni

Displej zobrazuje dulezité provozni parametry v redlném case, jako je aktudlni poloha
servomotort, stav krokového motoru, hodnoty senzorti, nastaveni parametrti a celkovy stav

systému. Tim umoziuje uzivateli rychly piehled o chodu zatizeni.

12



e Intuitivni dotykové ovladani

Diky dotykovému rozhrani mliZe uZivatel jednoduSe ménit nastaveni, spoustét ¢i zastavovat
procesy a reagovat na aktualni provozni podminky bez potieby externich ovladacich prvkda,

jako jsou mys nebo klavesnice.
¢ Interaktivni rozhrani a zpétna vazba

Displej umoziuje ptimou interakci se zafizenim, poskytuje okamzitou zpétnou vazbu na

provedené operace a tim zvysuje piesnost, efektivitu a kontrolu pti ovladani zatizeni.
e Upozornéni, notifikace a bezpecnost

Systém informuje uzivatele o ptipadnych chybovych stavech prostfednictvim upozornéni na

displeji. To piispiva ke zvySeni bezpecnosti, spolehlivosti a rychlé reakci na problémy.

Celkove je displej klicovou komponentou pro efektivni a pohodlnou komunikaci mezi

uzivatelem a systémem, coz pifimo podporuje produktivitu a spokojenost uzivatele.

2.4 Ovladani pomoci mobilni aplikace a komunikace s automatem

2.4.1 React Native

React Native je moderni framework, ktery umoziuje vyvoj mobilnich aplikaci pomoci
JavaScriptu s jednim spole¢nym kdédem pro platformy Android a iOS. Diky této technologii je

vyvoj efektivnéjsi, jelikoz aplikaci staci napsat jednou a muize byt spusténa na riznych

platformach.
Vyhody React Native:

e Multiplatformni vyvoj — rychly a flexibilni vyvoj aplikaci pro Android i iOS soucasné.

e Vykonnost a nativni pocit: 1 pfes multiplatformni pfistup zachovava React Native
vysokou rychlost a plynulost aplikace s pfirozenym vzhledem na kazdé platforme.

e Rychly vyvoj a aktualizace: Umoznuje rychlé Gpravy a iterace diky hot-reload funkci a

efektivnimu ladéni aplikaci.
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2.4.2 Bluetooth technologie

Bluetooth je bezdratova technologie urcend pro kratko vzdalenou bezdratovou komunikaci
mezi riznymi elektronickymi zafizenimi. V této praci je pouzita technologie Bluetooth Low
Energy (BLE), ktera se vyznacuje nizkou spotfebou energie a snadnou integraci do mobilnich

aplikaci.

2.4.3 Komunikace React Native a Bluetooth

Mobilni aplikace, vytvoiena v React Native, vyuziva pro Bluetooth komunikaci knihovnu

react-native-ble-plx. S pomoci této knihovny se nam podatilo:

e Vyhledavatzarizeni: Aplikace dokaze automaticky vyhledavat dostupna Bluetooth LE
zatizeni (Raspberry Pi).

e Parovat a pripojovat se k zarizenim: Po nalezeni cilového zatizeni (Raspberry Pi) se
k nému aplikace ptipoji.

e Odesilat prikazy a prijimat data: Umoznuje uzivateli pfes aplikaci odesilat pfikazy k
ovladani servo motort, krokového motoru, a pfijimat zpétnou vazbu z téchto komponent a

senzoru.

2.4.4 Funkd¢ni princip komunikace pres Bluetooth

Komunikace mezi mobilni aplikaci v React Native a zafizenim Raspberry Pi probiha

nasledovné:

e Mobilni aplikace odesle pozadavek pomoci Bluetooth signalu.

e Raspberry Pi pfijme signdl a interpretuje jej.

e Raspberry Pi provede piislusnou akci na zaklad¢ ptijatych dat (naptiklad zastaveni
piihravek).

e Raspberry Pi odesila zpét potvrzeni nebo aktualiza¢ni informace o stavu zatfizeni do

aplikace, kterd je zpracuje a zobrazi uzivateli.
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2.4.5 Navrh bezpecnosti a spolehlivosti systému.

Béhem celého projektu byla dodrZzovana co nejvétsi bezpecnost systému, a to ve vSech ¢astech.
V elektrické ¢asti je hlavnim bezpecnostnim prvkem STOP tlacitko a jisti¢e. V mechanické
¢asti to jsou systémy s del$i Zivotnosti a také hlavné systémy zamé&fené prevazné na funkci nez
na vzhled. Cely stroj je zakryt v hlinikovo-grafitovych panelech. Panely jsou piipevnény na
vSech stranach hlinikové konzole, a proto neexistuje zadna moznost, jak se dostat k zivym
c¢astem bez jejich demontédze. Ve spodni ¢asti jak predni, tak zadni jsou vyhotoveny dviika pro
snadn&jsi pfipadny servis. Dvifka jsou oznaceny ptislusnym piktogramem.

2.4.6 Silova cast

Cely stroj je napajen z bézné zasuvky tzn. 230 V, proto byly pro zapojeni zvoleny jistice
skupiny B (16,13,6,6). B16 zajistuje kompletni ochranu stroje, je pfedfazena v§em prvkim a
také chrani vSechna zafizeni. B13 je zatazen kvili ochrané frekvenéniho ménice a motort.
Frekven¢ni méni¢ ma normalni pracovni pozici okolo 11 A, proto byl zvolen 13A jisti¢ s
dostate¢nou rezervou. B6-1 byl zvolen z divodu jisténi dvou zasuvek. K témto zasuvkam je
mozno piripojovat pouze mikropocitace nebo drobné elektronické komponenty. B6-2 slouzi
jako jiSténi ostatnich zafizeni, kterymi jsou koncové spinace, optické senzory nebo
servomotory. Start pfistroje probiha po zmacknuti zeleného START tlacitka, ¢imz se Stroj
zapne. Po nab&hnuti programu zobrazeného na displeji, se zobrazi tlacitko pro kalibraci stroje.
Stroj musi byt pfed kazdym spusténim zkalibrovan. Kalibrace probiha tak, Ze stroj se za¢ne
levotocivé rotovat, dokud nedojede na koncovy spinac. Po zamacknuti spinace se rotace
piistroje vyméni a konzole jede o 90° zpét na stfedni neboli vychozi pozici. Poté co probéhne
kalibrace je hraCem nebo trenérem vybran ptislusny program. Dale jsou pomoci tlacitka “Start

0 99

motort’” zapnuty vynaseci motory, které nam vyhazuji mice do prostoru k hraci. Naopak
vypnuti stroje zavisi na STOP tlacitku s aretaci a klickem, ke kterému maji pfistup pouze
povétené osoby. Nemuze se tedy stat, Ze by pfistroj mohl byt zapnut napf. ditétem nebo
nepovéfenou osobou. Zvoleni areta¢niho tlacitka s kliCkem byla za nas nejleps$i volba, jak
zaroven dosahnout vypinani, tak i kvalitni a zarucené bezpecnosti, jak pfistroje, tak 1 lidi v

prostoru okolo stroje.
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Obrazek 5: Zapojeni

2.4.7 Teleskopické casti

U teleskopickych ¢asti jsme jako variantu uchyceni zvolili Srouby s plastovou hlavou misto
vycvakavaciho systému, u kterého dochazi ¢asto k poranéni prsti. Dalsi divod byl také pro
jeho snadnéjsi opravu nebo tpravu mechanismu.

Na hlinikovém profiluje z 3D tisknu zhotovena objimka, ktera ptidrzuje matici pro Sroub. Ten
nasledn¢ pronikd dovnitf do druhého profilu, ktery pfidrzi v pozadované vysce. Tento
mechanismus je vyrazné odoln&jsi a méné problémovy nez bézné vyuzivany vycvakavaci
systém, ale hlavné velice dobie piedchazi pfipadnému poranéni rukou ¢i prsta.
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Obrazek 6: Uchycovaci systém

V ostatnich ptipadech, kde nam dané hlinikové profily nesedély tplné presné s druhym,
vétSinou zeleznym jeklem, jsme pouzili 3D tisk pro vymezeni distance hlinikového a
zelezného materialu, které také zajistuji lepsi bezpecnost kviili mensimu riziku poranéni prstu.
Je to ve vysledku distanéni podloZzka, kterd vypliiuje prostor mezi dvéma profily a zaroven déla
pekné a designové ukonceni Zelezné ¢asti.
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2.4.8 Vynaseci miistek

VynaSeci mistek jsme po konzultaci zhotovili z diametrdlné odliSného systému a
diferencovaného materialu nez samotny “tobogan”.

Je vyhotoven z pozinkovaného plechu s primérem 265 mm. Diky vlastnostem pozinkovaného
plechu jsme schopni do vynaSeciho mustku bez problému udélat otvory, do kterych nasledné
zasadime vyndSeci koleCka pii tom zaroven zachovame plnost materialu, ktery je schopen
redukovat ptipadny rozkmit mice. Tato zména nam zajistila mnohonasobné lepsi bezpecnost,
nez kdybychom vytvofili cely mistek ze zelezné kulatiny.

Kdyby tedy nékdo omylem stréil ruku dovniti systému, nemélo by se mu nic stat. Také mic¢
nema zadnou moznost, jak by mohl ponicit elektrické souc¢astky nebo vystielit na jinou stranu,
nez hra¢ ofekava. Mi¢ probiha uzavienou trubkou, ze které nevede jina cesta nez rovné.

Obrazek 7: Vystfelovaci mistek
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3 PRAKTICKA CAST

r

3.1 Mechanicky navrh a realizace podavace mici

Mechanicky navrh se v pribéhu zhotovovani celého projektu ukazal jako velice narocny.
Nikdo z nas totiz nestuduje strojirenstvi, a proto ndm unikaly nékteré potiebné detaily pro
zhotoveni kvalitniho vynaseciho mechanismu.

Cely mechanismus pro vystielovani mi¢t je umistén v oto¢né konzoli a sklada se z 5
pohyblivych a 3 statickych ¢asti.

3.2 Pohyblivé ¢asti

3.2.1 Motory

Jedna se o dva 0,37kW motory, které byly poskytnuty ve spolupraci firmou AMPO. Tyto
motory se staraji o kompletni vystfelovani mi¢u z konzole piimo k hraci. Pfi testovani jsme
dosli k vysledku, ze nejvice vhodna frekvence se pohybuje okolo 35Hz az 40Hz. Jakakoliv
vyssi frekvence zptisobuje prokluz mice. Mic tedy nedosahne takové rychlosti, ktera je potieba
pro doletu k hraci.

Otacky motorti:

=gy o0 = 1320 -2 = 924
M35 = Mso 50 50 min
o ot
"Z%60 " sekundu

Rychlost vystfeleného mice:

m
v=2nr - 009 - 15,4 =28,71 5

Ptiblizny soucinitel tfeni gumovych kol a koZeného balonu se pohybuje mezi 0,6 az 1,0.

Jsou uchyceny ve spodni ¢asti oto¢né konzole Kk pasoving, ktera je ptichycena k hlinikovému
profilu s drazkou. Drazka zajist'uje posuv motort vpied a vzad. Motory jsou naklopeny pod
uhlem 15°, coz zajistuje vétsi vysku vystieleného mice a také vetsi trajektorii letu. Mi¢ ndm
tedy bez problému dolétne do vzdalenosti 4 metri, pii pottebné delsi vzdalenosti je nutno
pocitat s odrazem mice o zem.
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Obrazek 9: Uchyceni motoru 2
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3.2.2 Pruzné spojky

Pruzné spojky jsou na jedné strané ptipojeny na hiidel motoru. Na stran€ druhé k sekundarni
hiideli. Jedna se o pruzné spojky “Giflex” GE-T SG 19/24. Jsou vyrobeny z hlinikové slitiny
a maji plny naboj. Na jedné strané je otvor o priméru 14 mm. Na druhé strané otvor 20 mm.
Ve spojkach jsou vyhotoveny drazky pro pera, které byly vyfrézovany v ramci spoluprace s
firmou KOVO Koukola s.r.o..

Obrazek 10: Pruzna spojka v prubéhu testovani

3.2.3 Dvojité zaoblené pruzné ozubené spojky
3.2.3.1 Uvod

Rada ozubenych spojek GIFLEX jsou komeréni spojky pro obecné aplikace, které jsou
vyrobeny ve vysokém standardu kvality a nabizeji technické a vykonnostni vlastnosti, které
jsou typické pro primyslové spojky.

Specificky aplika¢ni sektor poukazuje na pfenos energie do pruznych spoji rotac¢nich ¢asti, s
moznosti kompenzace radialnich i thlovych vychyleni a absorpce axialniho prokluzovani.

Vlozen je ve shod¢ s tfidou spojek, pro potieby primyslovych pozadavka pievzatych
designovych kritérii a piesnosti, se kterou jsou spojky vyrabény a systematicky testovany.
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3.2.3.2 Konstrukce

Konstrukéné vzato se pruzné spojky skladaji ze dvou symetrickych ocelovych nébojl a s
vnitin€ ozubené pryskyti¢né objimky, ktera zajist'uje spojeni a pienos energie mezi dvéma
naboji.

Naboje jsou vyrobeny z oceli s malym obsahem uhliku. Dutd objimka s vnitinim ozubenim
vytvorenym tlakovym litim zahrnuje polo krystalicky technicky polymer s vysokou
molekuldrni vahou, zarucené certifikaitem o ptivodu, tepelné¢ upraveny a nasyceny pevnym
mazadlem, které prispéje ke zvySeni samomaznych vlastnosti typickych pro polymer. Ozubeni
dvou naboji ma progresivni dvojité zakfiveni, vyrobené za pouziti numericky kontrolovanych
obrabécich nastrojii, coz zajiStuje optimdlni vykon poskytovany spojkou. Toto feSeni
umoziuje uhlové i radialni vychylky i pfi podminkach zatiZeni. Specificka geometrie zubt pro
dany pfenaSeny kroutici moment vyrazné snizuje povrchovy tlak, a tim nenavySuje kapacitu
spojky pro pienos nakladu a odolnost vii¢i opotiebeni.

Relativni odolnost vii¢i vihkosti a jeji schopnost pro odolani teplotam mezi -20 °C a +120 °C
s kratkym vrcholem do 150 °C umoziuje spojkam odolat narocnym pracovnim podminkam i
v agresivnim prostiedi.

3.2.4 Charakteristika

Spojky poskytuji v praktickych aplikacich nésledujici vykon:
- Omezené celkové rozméry, vaha a moment setrvacnosti;

- Konstantni rychlost pfi otackach;

- Tichy provoz a schopnost absorbovat narazy a vibrace;

- Odola nejbeéznéjsim agresivnim chemickym prostfedkiim a mirnému horku, max. teplota 80
OC.

- Samomazné, elektricky netec¢né a bezadrzbové;

- Nendkladné, snadno montovatelné a vhodné pro rizné aplikace i v narocnych podminkach.
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Obrazek 11: Pruzna spojka vykres

3.2.5 Hridele

Jsou vyrobeny z kulatiny s primérem 20 mm a délkou 300 mm. Prochazeji skrz domeckova
loziska a vynaseci kola. Ve spodni ¢asti hiidele je vyfrézovana drazka pro pero, kterd je spojena
s pruznou spojkou. Na htidelich jsou vyhotoveny plosky pro lepsi zachyceni Sroubti, které drzi

vynaseci kola.
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3.2.6 Domeckova loziska

V konzoli se nachazi 4 loziska UCP 204. S vnitinim primérem 20 mm. Jedno je vzdy ulozeno
nad motorem a druhé az na vrchu celé hiidele. Jsou stejné jako pasovina ulozena v profilech s
drazkou a tudiZ je mozno posouvat je v pfed a vzad. Staraji se piedev§im o klidnou a plynulou
rotaci hiideli a tudiz i celého vynaseciho systému. V loziskach se nachazi celkem 8 Sroubt
(Cervikll) pro uchyceni lozisek do htidele.

Obrazek 12: Vlastni konstrukce s lozisky
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3.2.7 Vynaseci kola

Jsou rovnéz také 4 v konzoli. Jsou ptidélany na hiidel zhruba 100 mm nad sebou. Maji rafek s
délenym pozinkovanym diskem, ktery je ptichycen 4 Srouby. Po obvodu je pneumatika z gumy
o pruméru 180 mm a Sifce 42 mm. Na rafky vynasecich kol jsou pfivafeny trubky s vnitinim
prumérem 22 mm. Na trubkéch, které také slouzi jako distan¢ni podlozky, jsou pfichyceny
Srouby s primérem 8 mm, které se staraji o uchyceni kol ke htideli. Opiraji se o jiz zminované
plosky na hiideli. Diky tomuto systému je mozné kola mnohem vice snadnéji odd¢lat. Tento
systém byl pouZit, kvili pfipadnym selhanim duse kola a snazsi vyméné.

Obrazek 13: Vynaseci kolo

3.3 Statické

3.3.1 Pasovina

Je ¢ast, ke které jsou prichyceny elektrické motory. Celd pasovina je ptichycena ke konzoli a
je mozno s ni pohybovat. Je vyrobena ze Zeleza z materidlu s tloust’kou 12 mm a Sitkou 100
mm. Délka je stejnd jako rozmér konzole tedy 600 mm. V pasovin€ jsou vyvrtany diry pro
uchyceni, ale také zamky pro pfiruby motori.
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Obrazek 14: Vyfrézované zamky v pasoviné

3.3.2 Podlozky

Podlozky pod loziska nam délaji potiebny distanc mezi hlinikovym profilem a loziskem. Z
pocatku byly vyrobeny pomoci 3D tisku. V nyné&j$i dobé jsou vyfrézovany z dievo-plastového
materidlu, ktery ma diky své mékkosti skvélé obrabéci podminky. Dievo-plast ma mnohem
lepsi podminky nez 3D tisk. Je tuzsi a pevnéjsi nez 3D tisk.

3.3.3 Hlinikové profily s drazkou

Byly vyménény misto normélnich profili. Diky nim mtzeme jakékoliv ¢asti mechanického

systému posouvat. Jsou v délce 520 mm a Sifce 45 mm. Diky drazkovym kamentim mtzeme
motory také naklapét, coz by u napt. lisovacich matic nebo nyta neslo.
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Obrazek 15: Hlinikové profily s drazkou

3.4 Navrhnout a zrealizovat mechanismus pro nastaveni sméru
oto¢né konzole.

Pfi navrhovani systému pro otdceni konzole jsme museli pocitat s tim, Ze budeme chtit
nastavovat piesny thel. Tak jsme zvolili krokovy motor, ktery ndm umozni dané nastaveni a
také jistotu Ze se motor sdm od sebe neotoci. Otocné lozisko je ptiSroubované na ozubené kolo,
které je napevno uchyceno ve spodni pojizdné podstavé. Motor je uchycen ptirubové k oto¢né
konzoli a ptes ptevodni ozubené kolo je spojeno fetézem k pevné uchycenému kolu na
podstavé. Pfevod jsme zvolili 1:3 pro presnéjsi nastaveni poZadovaného thlu. Také bylo
potieba zajisténi zpétného razu pii vystieleni mice pti jakémkoli natoceni. Toho jsme doséahli
¢ast vahy celé konzole. Samotné nastaveni thlu je ovladano pomoci mikropocitace pies
frekvenéni méni¢. Pomoci vzorce jsme vypocitali, kolik ota¢ek bude potfeba k otoceni o
pozadovanych 180 stupni. Na krajich oto¢né konzole jsou uchyceny koncové spinace, které
se staraji o pohyb pouze v rozmezi 180°.
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Obrazek 17: Retézovy pievod
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Obrazek 18: Koncovy spinac

3.5 Elektronicky navrh a realizace zapojeni.

Do otoc¢né konzole, kde se nachazi skoro veskeré elektrické prvky, je pfiveden napajeci kabel
230V, ten je nasledné pfipojen do jednotlivych svorek a poté rozvadén dal.

Prvotni mySlenka elektrického zapojeni zahrnovala 1 plastovy rozvadé¢ uchyceny na zadni
stran¢ statické konzole. Nakonec byla zvolena varianta ulozeni veskerych elektrickych prvka
v otocné konzoli. Hlavni divod pro ulozeni pfimo v oto¢né konzoli, bylo jednodussi vedeni
vodicu k jednotlivym prvkiim a zbaveni se rotovani kabelu, které zpisobuje pohyb konzole o
180°. Dalsim diivodem bylo lepsi vyvazeni konzole, ktera by byla kviili krokovému motoru
prevazena dopiedu.

29



le— 350 mm

450 mm

i)

Obrazek 19: Vykres rozvadéce

V kone¢ném zapojeni bylo zvoleno ptipevnéni vSech piistroju a svorek do dibondovych
desek (hlinikova deska s grafitovym jadrem). Do desek jsou déle ptidélany DIN liSty a na né
prislusné svorky, jisti¢e a zasuvky. Oproti ptivodnimu navrhu ptibyl v zapojeni navic jeden
jisti¢ 6B pro jisténi zdroje krokového motoru a 24V zdroj pro ovladani frekvenéniho ménice.

Zapojeni je rozdélené do tii ¢asti:

- Svorky
- Jistice, zasuvky
- Frekven¢ni ménic a dalsi pristroje

Z konzole je rovnéz vyveden spiralovy kabel, ktery vede ke tfem optickym snimactim. Snimace
se nachazeji v druhotné osmistranné obruci. Ta se nachdzi hned pod obrouckou kose a zapocitava
dané kose.
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Obrazek 20: Sekundarni obru¢ pro senzory

3.5.1 Svorky

Svorky jsou zapojeny v pravé predni ¢asti konzole dale jsou pfipojeny na DIN listu. Nachazi
se zde 4 L bézné svorky pro faze, 3 N svorky pro nulovy vodi¢ a 5 PE svorek pro uzemnéni.
Dale se v zafizeni nachazi 3 svorky pro faze motoru a pro ty jesté jedna PE svorka. Zapojeni
svorek motord je doublované. Kazdy motor ma 3 fazové svorky a 1 PE svorku. Na listu jsou

také pripojeny 4 svorky pro civky krokového motoru. Vsechny tyto popsané svorky nesou
oznaceni A2C 2,5mm (EAN: 4050118328080).

Druha ¢ast svorek je urCena pro Cast se slabS§im napétim. Nachazi se zde tedy svorky s
pramérem 1,5 mm. Ze svorek jsou rozvadény vodi¢e do driveru krokového motoru nebo do
START/STOP tlacitek. Nakonec ale nejsou zapojeny vSechny. V pribéhu sestavovani se
ukézalo jako jednodussi a vyhodné&jsi pripojit dané vodice ptimo do danych pfistrojiia zdroju.

3.5.2 Jistice, zasuvky

Jsou uloZeny v levé piedni casti konzole a zahrnuji 4 jistice (16,13,6,6), 2 zasuvky a 1 stykac.
Vse je vyrobeno firmou OEZ. Do téchto dvou zasuvek je pfipojen zdroj pro Raspberry Pi a
zdroj pro dotykovy displej.

Mezi témito pfednimi ¢4sti je ke konzoli ptipevnén krokovy motor a prochazi skrzuchycovaci
desku.
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3.5.3 Frekven¢ni ménic a dalSi pristroje

V zadni ¢asti jsourovnéz do dibondové desky pripevnény piistroje pro rozbéh a pohyb motora.
Nachazi se zde frekvenéni méni¢, motorovy driver, zdroj krokového motoru (60 V) a zdroj pro
napajeni ovladaci ¢asti frekven¢niho ménice (24 V). Také se zde nachazel mikropocita¢
Raspberry Pi, ktery je pfipojen k dotykovému displeji. V pribéhu se ale ukazalo, ze kvuli
elektromagnetickému ruseni motortt museli byt vSechny elektronické prvky ptesunuty do
stinéného boxu v horni ¢asti konzole. Také byli vyménény dilezité vodice za stinéné.

Dotykovy displej je umistén v hornim zkoseni oto¢né konzole, kviili spravnému ¢teni z pozice
hrach.

Obrazek 21: Svorky a jistice
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Obrazek 22: UloZeni elektroniky ve stinéném boxu

3.6 Zapojit motory a nastavit otacky pro optimalnisilu prihravek
a motorické rizeni podavace.

Motory (Bonfiglioli BE71B4, 0,37kW) jsou zapojeny do trojuhelniku a pfipojeny k
frekven¢nimu ménici (Bonfiglioli S2U), ktery zajist'uje plynuly rozbéh a nastavovani otacek
motoru. Levy motor je zapojen reverzn€. Motory se musi toc€it proti sob€ jinak by nedochazelo
k vystielovani, ale pouze k rotovani mice. Reverzace motoru tedy slouzi pfimo k vystielovani
mici.

Reverzace motoru je zména sméru otaCeni. Motory se bézné to¢i pravotocive, pokud ale
chceme levoto¢ivy motor musime prohodit zapojeni prvni a tieti faze neboli na prvni vynuti,
ptfipojime f4zi L3 a na tfeti vynuti, zapojime fazi L1. Faze L2 i vinuti 2 zGstava ve stejné poloze
(neptfepojujeme). Reverzace v projektu zajistuje protibéZzny pohyb motord.

Podle ptedbéznych odhadu a také testovani frekvenéni méni¢ pracuje v 70-90% maximalni
frekvence, tedy mezi 35-45 Hz. Pii vys$ich otackach by mohl byt balon nekontrolovatelny a
prokluzoval a pfi niz$ich by zase nemél dostatecnou rychlost pro dolet az k hraci.
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3.7 Design prostiedi a vyvoj aplikace pro mikrokontroler

3.7.1 Vybér programovaciho jazyku

Na zacatku projektu bylo nutné vybrat programovaci jazyk pro vyvoj aplikace na Raspberry
Pi. Po chvili hleddni na internetu, jsme dosli k zavéru, ze by to mohl byt pravé Python
s knihovnou Tkinter, i kdyZ jsme hned od zacatku védéli, Ze v ném nemuizeme dosahnout tak
hezkého Ul jako v jinych programovacich jazycich, lakala nds myslenka velice rychlé aplikace
s plnou kompatibilitou s Raspberry Pi. Ale po asi mésici uceni programovaciho jazyka a vyvoje
aplikace, nam vsak doslo, Ze to nebyla pfili§ dobra volba, at’ uz kvuli nepfili§ hezkému UI,
ktery by byl z dotykového displeje i Spatné ovladatelny, ale taky kvili Spatné skalovatelnosti
celéaplikace. Proto jsme zase zacali hledat dal, ale ted’ uz vice do hloubky a zhruba tydnu jsme
narazili na Tauri. U né¢ho se nam velice libila podpora javascript frameworki pro tvorbu
frontendu, v nasem piipadé¢ Reactu. A taky nas lakala ptileZitost novych zkuSenosti v
programovacim jazyku rust, v kterém je psany cely backend aplikace. A tak jsme se po
konzultaci se spoluzaky rozhodli, ze aplikaci predélame v Tauri.

3.7.2 Taurli

Tauri je tedy moderni open-source framework pro vyvoj desktopovych aplikaci pomoci
webovych technologii, jako jsou HTML, CSS a JavaScript. Na rozdil od jinych frameworkt
(napt. Electron) je Tauri optimalizovany pro nizkou spotiebu systémovych prostfedk a
rychlost. Tauri funguje tak, ze pro uzivatelské rozhrani vyuziva systémovy webovy prohlize¢
(napt. WebView2 na Windows) a logiku aplikace propojuje s backendem napsanym v
programovacim jazyce Rust, ktery je zndmy svou bezpecnosti a vykonem. To umoziuje
vyvojaram vytvoftit aplikace, které maji velikosti pod 3 MB a bézi velmi efektivné. Framework
také klade diraz na bezpecnost, a to naptiklad prostfednictvim povoleni pouze konkrétnich
API, sandboxingu nebo kontroly pfistupovych prav. Diky tomu je Tauri vhodny nejen pro

béZzné aplikace, ale 1 pro pouZiti v prostfedich s vy$§imi bezpe¢nostnimi naroky.
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3.7.3 Popis aplikace

Samotni aplikace je tedy postavena na framworku Tauri, ktery skvéle kombinuje frontend
psany vs javascriptovém frameworku React, ktery jsem vyuzil pro vybudovani prehledného
uzivatelského rozhrani a backend v psany v Rust, jenz se stard o ovladani motorti, komunikaci

ptes Bluetooth Low Energy, ale také o ukladani a spravu uzivatelskych dat do SQLite databaze.

3.7.4 Ovladani aplikace

Aplikace je rozdélena do ¢tyi hlavnich sekci (karet), diky nimz se uzivatel muze v aplikaci

intuitivné pohybovat.

3.7.4.1 Home (Domovskd obrazovka)

Jedné se o nejzakladnéjsi kartu celé aplikace. Uzivatel na ni najde vSechny potfebné informace.
Ve vrchni ¢asti se nachdzi vypinaci tlacitko pro bezpe¢né vypnuti ptistroje a uloZeni vSech

hodnot. Dale tu mizeme vidét rychly piistup k ostatnim kartam aplikace. Tedy:

e Menu — karta, ve které se nachdzeji vSechny prednastavené mody.
e Manudl — karta, kde si uzivatel muze, vyzkouset jakoukoli polohu pfistroje.

e Statistiky — karta, se pfehlednymi statistiky nejen o GspeSnosti stielby.

Ve spodni ¢asti stranky zde mame rozmistény rizné widgety, které ukazuji dulezité informace

o stavu zafizeni. Zejména tedy ke stavu kalibrace pfistroje nebo naptiklad statistiky stfelby.
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Vypnout ()

Home

Statistiky

g-’\
Aktualné prihlaseny uzivatel: ‘ Pozice krokového motoru | Uspé§nost

Petr #68 90° ;

- 7 dni

. 67.
Kalibrace
Posledni kalibrace byla provedena: 15. 4. 2025 23:27:33 4 6

Obrazek 23: Karta Home

3.7.4.2 Manudl - manudlni ovladani
V této karté si miize uzivatel snadno nastavit ptistroj do libovolné pozice a vyzkouset si

piihravky. Zaroven si mlze nastavit interval stielby a pocet opakovani, takze tuto kartu lze
vyuzit i k intenzivnimu tréninku stielby z jedné pozice. Trénink spusti pomoci tlacitka Start,

které ho prepne do stejného okna jako u prednastavenych cviceni.
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r r

Manualni ovladani

L]

Interval strelby B 5

i

Pocet opakovani = 10

Trestné hody

Uhel: Vzdalenost:
90 ¢ B 3700 2

VyzkousSet pozici Vyzkousget pfihravku

Obrazek 24: Karta Manual
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3.7.4.3 Menu

Jedna se o nejrozsahlejsi kartu celé aplikace, kde uzivatel mize najit tzv. knihovnu se v§emi

dostupnymi tréninkovymi mody.

Stiely za 2 body

Stfely na rozevigeni

Délka cviceni: 150s
Interval stfelby: 5s, 5s, 5s, s
Uhly strelby: 8° 90° 150°

Délka vystielu: 6.283875m, 6m, 3m,

Poéet kol: 10x

Stiely za 3 body

Rychlé trojky =

Délka cviceni: 150s

Interval stfelby: 5s, 5s, 5s, s
Uhly strelby: 30° 90° 150°
Délka vystielu: 5m, 6m, 3m,
Pocet kol: 10x

Trestné hody

=X
Pomalé Sestky

Délka cvi€eni: 900s
Interval stfelby: 10s
Uhly stfelby: 30° 170° 90°

Nélka wictfalis 2m Bm Rm

Menu

=X
Rychlé strely

Délka cviceni: 150s

Interval stfelby: 5s

Uhly stfelby: 30° 170° 90°
Délka vystielu: 3m, 6m, 5m,
Pocet kol: 10x

=X
Trojky z rohu

Délka cviceni: 12s

Interval stfelby: 2s

Uhly stFelby: 30° 170° 90°
Délka vystrelu: 3m, 6m, 5m,
Pocet kol: 2x

= X
Rychlé Sestky

Délka cvi€eni: 260s
Interval stfelby: 8s, 5s, s
Uhly stfelby: 30° 170° 90°

Nélka wictfal - 2m Am Rm

Obrazek 25:

Obrdzek - Karta Menu - knihovha modti

Mody jsou rozdeleny do nékolika kategorii:

Bubyho trojky

Délka cviceni: 150s

Interval stfelby: 5s

Uhly stfelby: 33° 136° 76°

Délka vystielu: 4.5555m, 4.084125m, 1.737m,

Pocet kol: 10x

Bubyho trojky

Délka cvicenf: 150s

Interval stfelby: 5s

Uhly stfelby: 8° 37° 139°

Délka vystFelu: 0.154m, 0.142m, 0.148m,
Pocet kol: 10x

Karta Menu

e Sti‘elba za 2 body — sledovani stielecké Gspésnosti ze stiedni vzdalenosti.

e Strelba za 3 body — méteni a ukladani statistik sttelby z dlouhé vzdalenosti.

e Trestné hody — zaznamenavani Gspésnosti stiel z ¢ary trestného hodu.
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3.7.4.4 Statistiky

V tomto okné muze uzivatel najit Kompletni pirehled vykoni z riznych tréninkovych moda.

V horni ¢asti se nachazi ukazatele uspéSnosti stielby za rtizna ¢asové obdobi (den, 30 dni nebo
1 6 mésicll). Pod nimi mizeme vidét sloupcovy graf s poctem vystielenych a proménnych stfel

za poslednich 6 mésici.

Statistiky

Dlouhodoba Uspésnost stielby:

Dnes

67

4

80

60

40+

20+

0- —
Listopad

Hraé Mod

Default Three Point

30 dni
67
6 4 6
T T 1
Prosinec Leden Unor
Kategorie Proménil Vystrelil
Tribodové stiely 4 6

Obrazek 26: Karta Statistiky
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Usp&&nost

6 mésicl
67
4 6
T T
Brezen Duben

Datum stfelby

2025-04-15 20:19:00



3.7.5 Interakce s mody

Uzivatel vSak nemusi pouZzivat jenom piednastavené¢ mdody, mize pohodlné piidavat i svoje

vlastni, které mize pozd¢ji dale upravovat anebo samoziejme i1 odstranit.
3.7.5.1 Pridani modu

e Pro pfidani modu, staci, aby uzivatel stiskl tlacitko ,,pfidat mod* umisténé v pravém

hornim rohu a otevie se mu karta, specidlné vytvofend pro pohodlnou tvorbu modu.

Obrazek 27: Tlacitko pro pfidani modu

e Nyni jiz staci vyplnit vSechny potfebné parametry a novy mod je vytvofen.
Pridat novy mode
Jméno

Categorie

Stiely za 2 body Strely za 3 body Trestné hody

Mista stfelby

Pocet kol

5 n 15 20 30 10 &

Interval mezi stfelami (s)
2 3 ﬂ 8 10 5 &

Obrazek 28: Pfidani nového modu



3.7.5.2 Odstranéni modu:

e Pomoci ¢erveného kiize, které ma kazdy jednotlivy mod, kromé& Defaultnich modt (mody,

které jsou piednastavené a nejdou odstranit) muze dany mod odstranit z knihovny.

X

Obrazek 29: Tlacitko pro odstranéni modu

e Aby se vSak predchazelo nechténym odstranénim nékterych modi, je zde i dialogové okno

pro potvrzeni odstranéni modu.

L -—
A4 Il I3 :{
Odstraneni modu
Opravdu chcete tento mode
odstranit?
ky z rof 10 trojky
iceni: 12s Delka cviceni: 15Us

Obrazek 30: Odstranéni moédu

3.7.5.3 Upraveni modu

Pro upraveni modu slouzi druhé tlacitko vedle ¢erveného kiize, tedy symbol tFi vodorovnych

¢ar nad sebou.

Obrazek 31: Tlacitko upraveni
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Po stisknuti toho tlacitka je uzivatel ptresmérovan do stejného okna jako pfi vytvareni modu,
tentokrat jsou jiz pole automaticky vyplnény piedchozimi hodnotami a uzivatel miize upravit

jen ty hodnoty, které chce opravdu zménit.

Upravit mode

Jméno

Stielby na rozcviceni

Categorie

Mista stielby

Stfely za 2 body Strely za 3 body Trestné hody

Uhel: |30 < WVzddlenost: 50005 =
Uhel: 90 < Vzddlenost: 60005 =

Uhel: 150 3 Vzdédlenost: 30005 =

Pocet kol

5 n 15 20 30 10 <

Interval mezi stfelami (s) Custom

2 3 n 8 10 5

<r

Obrazek 32: Uprava modu
3.7.6 Profily

e Uzivatel miize vytvaret vlastni profily s jakymikoliv jméno nebo ¢isly dresu.
e Na kartu profily se uzivatel dostane pomoci klepnuti na své jméno v levém hornim rohu

obrazovky.

@ #68
Petr

Obrazek 33: Tlacitko profilu
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e Kazdy profil dale mtze:
o Prejmenovat — upravit nazev profilu.
o0 Zménit ¢islo — upravit ¢islo dresu.
o Odstranit profil — smazat veskera data spojena s danym profilem.
e Vsechna data jsou ukladdana do SQLite databaze, coz zajiSt'uje stabilni a rychlou praci s

profily.

Profily

® ® ®

#69 #68 #420

Default Petr Kuba
[z [z o7
Pridat hrace

[ kuba

| 420

Obrazek 34: Profily hraca
3.7.7 Strategie pro tvorbu aplikace

Pti vytvareni aplikace jsem se snazil, aby bylo uZzivatelské rozhrani co nejptehlednéjsi a
jednoduché. Chtél jsem, aby se v ni kazdy snadno vyznal hned na prvni pohled. Zamétil jsem
se hlavné na to, aby se vie dalo ovladatrychle a jednoduse, bez zbyteénych klikani. Slomi i o

to, aby aplikace pusobila ¢isté, moderné a aby v ni ¢lovek hned nasel to, co potiebuje.

3.7.8 Komponenty pouzité v projektu:

e Raspberry Pi 5 (8 GB RAM) - Zikladni fidici jednotka celého systému, zajiStuje
vypocetni vykon a fizeni vSech periferii.
o VSechny komponenty jsou pfimo napojené na GPIO piny Raspberry Pi.
e Dotykovy displej Elo 1593L - Zajistuje intuitivni dotykové ovladani aplikace,

zobrazovani informaci a zpétnou vazbu pro uzivatele.
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e SSD Patriot SATA 250 GB - Slouzi jako rychlé a spolehlivé tlozisté pro operacni systém,
data aplikace a dalsi soubory. Pfipojeno pfes SATA rozhrani s vyuzitim odpovidajiciho

adaptéru k Raspberry Pi.

Cela sestava je navrzena s diirazem na kompaktnost, spolehlivost a rychlost odezvy.

3.8 Vyvoj a integrace aplikace pro mikrokontroler

3.8.1 Vybér frameworku

Na zacatku vyvoje jsem se musel rozhodnout, v jakém frameworku bude mobilni aplikace
vytvotena. Zvazoval jsem predevSim React Native, Flutter, a také nov¢jsi alternativu od

TikToku — Rexxar, ktera je vsak stale ve fazi rozvoje a neni tak stabilni.

3.8.2 React Native
3.8.2.1 Vznik a historie

React Native je open-source framework, ktery byl poprvé piedstaven v roce 2015 firmou
Facebook (dnes Meta). Jeho hlavni myslenkou bylo umoznit vyvoj nativnich mobilnich
aplikaci pomoci jazyka JavaScript a knihovny React, které jsou standardem ve webovém
vyvoji. Vyhodou je, ze pomoci jednoho kédu 1ze vytvaret aplikace jak pro Android, tak i pro

10S, coz vyrazn¢ Setii ¢as i naklady na vyvoj (Facebook, 2015).

3.8.2.2 Hlavni vyhody

e Multiplatformni vyvoj - aplikaci 1ze nasadit na vice platforem s jedinym kodem.

e Snadné ladéni a vyvoj - diky funkcim jako Hot Reload je mozné rychle testovat zmény.

e Velka komunita - obrovské mnozstvi dostupnych knihoven (napt. pro Bluetooth,
grafiku, animace).

e Prirozeny vzhled aplikaci - vyuziva nativni Ul komponenty pro plynuly uzivatelsky
zazitek.

e Nasazeni ve velkych firmach - vyuzivan ve znamych aplikacich jako je Facebook,

Instagram, Discord nebo ruzné ,, TikTok-alternativy®.

44



3.8.3 Flutter
3.8.3.1 Vznik a historie

Flutter byl vyvinut spole¢nosti Google a poprvé piedstaven jako stabilni vroce 2018. Na rozdil
od React Native, ktery pouziva JavaScript, je Flutter postaven na jazyku Dart, ktery Google
vytvofil pro vyvoj moderniho uzivatelského rozhrani (Google, 2018). Flutter si rychle ziskal
popularitu zejména diky své schopnosti vytvaiet vizualné pisobivé aplikace s vlastnim

renderovacim enginem.

3.8.3.2 Hlavnivyhody

Vlastni graficky engine (Skia) — konzistentni vzhled napfi¢ zatizenimi bez ohledu na operacni

systém.

e Rychly vykon — piimé vykreslovani bez zavislosti na nativnich komponentech.
e Moderni Ul nastroje — plné kontrola nad vzhledem a animacemi.

e Silna podpora Google — ¢asté aktualizace, stabilita a dobra dokumentace.

3.9 Vyvoj a integrace mobilni aplikace

Po zvazeni vS§ech mozZnosti jsem se rozhodl pro React Native.

Aplikace je tedy postavena na frameworku React Native, ktery umoziuje vyvoj nativnich
mobilnich aplikaci pro Android a i0S. Hlavni funkcionalitou aplikace je komunikace pies

Bluetooth BLE s Raspberry Pi, na kterém pobé&zi hlavni fidici aplikace.

3.9.1 Technologie a knihovny:

e React Native - hlavni framework pro vyvoj mobilni aplikace.
e react-native-ble-plx - knihovna pro implementaci Bluetooth Low Energy (BLE)

komunikace.

3.9.2 Struktura aplikace:

Aplikace bude obsahovat tfi hlavni obrazovky:
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1. Connection Page (Pripojeni)

a) Umozni vyhledavani dostupnych Bluetooth zatizeni.

b) Navaze a udrzuje spojeni s Raspberry Pi.

C) Zobrazeni informaci o stavu ptipojeni (napf. "Pfipojeno").

2. Main Control Page (Manualni ovladani)

a) Zobrazeni aktualniho stavu zafizeni (napf. aktualni spustény mod).
b) Moznost spusténi a zastaveni jednotlivych modu.

3. Mode Selection Page (Vybér rezimii)

a) Nabidne pfednastavené rezimy ovladani

3.9.3 Funkcionalita aplikace:

e Vyhleddvani a parovani s Raspberry Pi pies Bluetooth.

e (desilani a pfijimani dat v realném case.

e Manualni ovladani motora a dalSich pfipojenych zatizeni.
e Moznost vybéru a spusténi automatizovanych rezimd.

e Zobrazovani aktudlni stavu pfipojeni a provadénych akcich.

3.10 Testovani a optimalizace celého systému.

Testovani zahrnuje ovéfeni vSech funkci zafizeni v redlnych podminkach. A to od téch
elektronickych az po ty mechanické. Je tfeba zkontrolovat pfesnost a razanci piihravek, délku
casového rozmezi mezi pfihravky a spravné zobrazeni statistik stfelby na displeji. Testovani
by mélo zahrnovat riizné herni scénéfe a intenzity, aby se zajistila spolehlivost zafizeni. Dale
taktéz otestovat uchycovaci a dopravovaci mechanismus, aby mice nem¢li moc malou nebo
naopak moc velkou rychlost pii najezdu na vysttelovaci rampu. Také musime otestovat
celkové pohyby stroje po podlaze pti vystielovani micu.

ZAVER

Cilem této prace bylo navrhnout konstrukei a provedeni basketbalového podavace mict, ktery
by ptispél ke zlepseni tréninkového procesu. Tento cil jsme splnili a prezentovany vysledek
nas$i prace spliuje vSechny vlastnosti potiebné pro spravné a efektivni fungovani podavace.
Moznosti vylepseni v této oblasti je spousta, coZ jenom ukazuje na to, Ze zafizeni ma do
budoucna potencial pro dalsi zlepSeni a rozsifeni.
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Piiloha 4: Zapojeni v programu Eplan

‘%

@PLAN
1 [[]]

Jaroslav Kirchner

An der alten Ziegelei 2
40789 Monheim am Rhein
Tel. +49 (0)2173-39 64 - 0

Firma / zakaznik
Popis projektu
Cislo projektu
Komise

Basketbalovy pfihravaé PB25
01
EPLAN

VWrobce (firma)

Sloupec

Nézev projektu
Vyrobek

Typ

Misto instalace

Y2k 2 sa8eni joho dbsahu jsou Zakazana, nejsou-i vislowns dovlena,

Osoba odpovédna za projekt
2Zvlastnost dilu

Jaroslav Kirchner

Vzorovy projekt EPLAN
PB25

Vytvoreno dne

Zpracovéano dne

08.04.2025
16.04.2025

od (zkratka) admin

Pocet stran

jm pravem. Predavini 3

[Nizev projektu__pB25. Cf‘ L Jaroslav Kirchner l | Titulni strana &
Basketbalovy prihravat PB25 e
o Swans
Zména Dawum Nizev Zhorovieel 21S.JERABEKIA v mmmans [Datm  16.04.2025[Zprac. admin st
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Piiloha 5: Podstava stroje

=@

KRESLL _a:

DATUM

MERITKO

A
; SPS
Zdar nad Sdzavou
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Konzole stroj

Priloha 6

Podstova konzole o bok konzole,

Zhotovit z hlintkovych profild 40x40mm
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Priloha 7: Zaslepka profilu

 —
KRESLILDQViOl Tomekmlm4.c DATUM7.3.8085 MER[TKO].:].
NAZEV
A Distancni zaslepka
e g
SPS TS0 WKRESU
Zdar nad Sdzavou
LISTO ST
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Priloha 8: Drzak matice

‘\\H “'/v/// ,
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WSlpavid Tomek|™4,C WU o> 3 ogos [MERTKOq
NAZEV
A Drzak matice
SP'S;( CISL0 VYKRESU _ |
Zddr nad Sdzavou Drzdk matice
T LISTO LIST
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Piiloha 9: 3D model konzole stroje

e k4 Wl o¢ > 50pS [0
]
A Sestova konzole
SPS CsL0 VAKRESU
Zddr nad Sdzavou
LIST0 LIST
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