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Schéma vnitinich komponentl vychéazelo z existujicich feSeni a technické analyzy. Samotné feseni bylo
upraveno o pfidavnou baterii, ktera je umisténa i v samotnych modulech. V platformé jsou umistény kom-
ponenty pro pohon robota — elektromotory, baterie, fidici jednotka a senzory Lidar pro bezpecnost. Modu-
ly a jejich vnitini usporadani je pfizptusobeno jejich funkci, analyzac¢ni modul ma v sobé umistén procesor
pro prenos a zaznamenavani dat ziskanych béhem projizdéni radky skleniku. Kromé funkénich casti
pro analyzu plodin ma navic zabudovanou baterii. Modul postfiku je vybaven mikro-pumpou propojenou
s mikro-tryskami, nadrzi o objemu 25 litrti, rozmichavac¢em pro usazené agrochemikalie a ventilem.

Navrzeny mechanismus slouzi k rychlému, opakovatelnému a spolehlivému spojeni dvou casti pomoci

pasivniho zamku tvoreného koliky tlacenymi pruzinami. Tyto koliky se pfi spojeni zasunou do pfipravenych
otvoru protikusu, ¢imz dojde k mechanickému zajiSténi spojeni bez potfeby aktivniho ovladani. Samotné
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upnuti vSak neni pouze zavislé na kolicich a pruzinach, ale také na vodicim mechanismu, ktery umoznuje
piresné nasazeni dili do sebe. Pomoci drazek na okrajich jednotlivych ¢éasti se ¢asti spoji a vodi je do spravné
pozice, nez dojde k upinacimu mechanismu, ktery uzamkne spojeni.

Hlavnimi prvky jsou upinaci koliky, které jsou vedeny v presnych vodicich otvorech. Na kazdém koliku
je nasazena pruzina, ktera tlaci kolik smérem ven, tedy do zajisténé polohy. Tyto koliky tak po zasunuti dvou
casti automaticky zapadnou na své misto a vytvofi pevny spo;.

Pro odjisténi mechanismu je vyuzit elektromagnet, jehoz jadrem je pohybliva kotva. Ta je mechanicky spojena
s koliky a plisobi na mechanismus, ktery koliky stahne zpét proti sile pruzin. Po pfivedeni elektrického proudu
do civky elektromagnetu dojde k pritazeni kotvy, ¢imz se uvolni spoj.

Rozmeéry robota vychazi z existujicich feSeni vertikalniho hydroponického systému, kdy je Sirka robota
pfizpusobena fadkim skleniku a vysSka sloupu vychdzi z konkrétnimu reseni vertikdlniho systému.
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