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SAZETAK

U ovome je radu opisana izrada prototipa robotskog manipulatora sa pet stupnjeva slobode.
Dokazano je da je mogucée napraviti cijelu strukturu i kontrolu robotskog manipulatora od
materijala koji se mogu na nac¢i u modelarskoj okolini. Iako je dokazano da je moguce napraviti
prototip na takav nacin, preporucljivo je koriStenje modernih alata za takve ili slicne
komplicirane poduhvate, jer je sama izrada bila najve¢i problem. Takoder je dobro koristiti
moderne odnosno jace mikroupravljace kako bi se osiguralo lakSe otklanjanje gresaka i veca
pouzdanost te smanjila sloZzenost sklopovlja. Postignuta je zadovoljavajuca razina preciznosti i

pouzdanosti za demonstracijske svrhe, ali odredeni problemi preostaju za novije inacice rada.

Kljuéne rijeci: Robotski manipulator, servo motori, kué¢na izrada, AVR ATmega8.

ABSTRACT

In this paper we describe development of homemade robotic manipulator with 5 degrees of
freedom. Developed prototype proved that manipulator can be made with only basic modelling
tools and materials although it is not recommended. For prototyping complicated devices one
should have access to more advanced tools or atlases mistakes forgiving materials. Also, new or
more powerful microcontrollers should be used because they make control circuits of the
manipulator simple and easier to debug. Prototype achieved a satisfactory level demonstration

purposes although some problems remain to be solved in future versions.
Key words: robotic manipulator, hobby servos, AVR ATmega8, homemade
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