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Wstep

Nasz robot to kompilacja pomytek, pomystéw i postanowien. Obecna wersja jest drugg pod
wzgledem konstrukcyjnym, trzecig jesli bra¢ pod uwage wykonane wczesniej ptytki oraz pierwsza
dziatajgca od strony zaréwno programistycznej, jak i catosci. Celem byto zbudowanie dziatajgcej
konstrukcji zdolnej wystartowac na zawodach Robotic Arena, co niestety sie nie udato.

Nazwa nie jest zbyt wyrafinowana — trzy pierwsze litery od imienia pierwszego z twércéw i trzy
ostatnie od nazwiska drugiego.

Plytka

Schemat zostat opracowany przez Filipa, projekty opracowywalismy w Eagle’u, a wykonywalismy w
laboratorium 140. Rozktad pracy byt podobny — stwarzalismy koncepcje i dysktuwalismy nad ich
najlepsza mozliwg realizacja. Filip zajmowat sie réwniez wykonywaniem otworéw o matej srednicy,
natomiast Aleks lutowat wiekszos¢ elementow.

Ponizej znajduje sie fragment schematu odpowiadajacy za zasilanie uktadu. Jak tatwo zauwazyg,
pomineli§my bezpiecznik 5A, ktéry naszym zdaniem byt zwyczajnie zbyteczny.
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Rysunek 1. Fragment odpowiedzialny za zasilanie

W pierwszej wersji schematu planowalismy umiesci¢ dodatkowe ztgcze LCD i wykorzystaé je do celéow
diagnostycznych, ale pomyst zostat zarzucony.
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Rysunek 2. Ptyta giéwna



Konstrukcja

Oparta na schemacie typowym dla robotdow typu linefollower, wartym uwagi jest to, ze doszlismy do
niej niezaleznie od siebie i od internetu, a dopiero na Robotic Arenie okazato sie, ze nie jesteSmy az
tak oryginalni jak nam sie wydawato.

Maksymalnie szeroki rozstaw két zapewnia optymalng przyczepnosé oraz maty promien skretu, co
przektada sie na dobre pokonywanie zakretéw, réwniez , dziewiecdziesigtek”. Dzieki maksymalnemu
wysunieciu ptytki z czujnikami robot ma szanse zareagowad odpowiednio na linie lub jej brak, a
ponadto jest to kolejna korzys¢ przy pokonywaniu zakretéw.

Ptyta gtéwna jest umieszczona ponad ramg na dystansach 20mm — dato nam to miejsce na elementy
przewlekane, ztgcza goldpinowe, ISP oraz baterie.

Mniej lub bardziej precyzyjnym wycinaniem catosci na gilotynie zajmowat sie Aleks, natomiast Filip
przygotowat wszystkie otwory.

Czujniki

Zastosowalismy piec czujnikdw CNY70 w wersji przewlekane;j. Liczba ta wydata
sie nam odpowiednia w stosunku precyzji przejazdu do cene. Poszlismy na
kompromis i w tej dziedzinie niestety nie zapiszemy sie w annatach robotyki.

Rysunek 3. Czujniki CNY70

Naped i kota

Catos$¢ napedzana jest dwoma silnikami Pololu HP 30:1(przy czym jeden z nich jest w do$¢ optakanym
stanie technicznym z niewiadomych powodoéw). Kota réwniez pochodzg od Pololu, plastikowe z
gumowymi elementami, stosunkowo lekkie i o Srednicy 60mm, co ma swoje wady i zalety.
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Rysunek 4. Kota 60mm i silniki Pololu HP 30:1



WyKkorzystane narzedzia

Poza oczywistymi, takimi jak: wiertarka, pilnik czy otdowek i kartka papieru, opracowalismy system
bezposredniej wymiany danych oparty o DropBoxa. Dzieki automatycznej synchronizacji uniknelismy
problemdw na etapie projektowym oraz koicowym — wszystkie materiaty od datasheetéw, przez
dokumenty i pliki tekstowe, a na projektach z Eagla skoficzywszy, zgromadzilismy w jednym miejscu,
co znacznie utatwito prace i pozwalato na dostep do nich z kazdego miejsca, zawsze do ostatniej
wersji, a nieporzadane zmiany mozna byto szybko cofngé.

Whnioski

Kazda konstrukcja ma jakies ukryte piekno, zalety, ktére trzeba odnalez¢ i wady, ktére wypadatoby
poprawié albo skutecznie zamaskowac i udawac, ze nie byto problemu.

Niewatpliwg zaletg FiliBata® jest prostota zaréwno pod wzgledem mechanicznym, jak i
elektronicznym. Wszystkie elementy mozna zakupié w pierwszym-lepszym sklepie elektronicznym,
nie bytoby rowniez problemu z catkowitg zamiang na elementy przewlekane.

Schemat jest mozliwie prosty, uktad to , kanoniczna” Atmegal6. StaraliSmy sie podejs¢ do sprawy
racjonalnie i wykona¢ ptytke jak najmniejszg wymiarowo, ale jednoczesnie czytelng rowniez dla
amatora i nie odstraszajgcg cenowo.

Rozktad masowy calosci jest naszym zdaniem dostatecznie dobry — wiekszos¢ jest przytozona do két,
a niewielki procent stuzy tylko i wytgcznie do docisniecia czujnikéw do maty przejazdowe;j.

Z widocznych brakdéw — brak turbiny ssgcej, ktory daje sie we znaki przy wiekszych predkosciach i
nagtych zmianach trasy. Ponadto, gdybysmy wzieli to wczesniej pod uwage, mozna byto unikngé
konstruckji dwupoziomowej, co znaczgco poprawitoby stablinosc.

Dodatkowym minusem jest zastosowanie laminatu jako ramy. Jest jednak niewystarczajgco sztywny
dla naszych zastosowan ani dos¢ lekki. Faktem jest, ze obrdbka jest prosta, ale czasochtonna, a
ponadto wymaga precyzyjnych narzedzi.

Bateria w naszymy wydaniu jest wrzucona , luzem” pomiedzy dwa ptaty laminatu i ,lata” sobie na
zakretach catkowicie zmieniajgc rozktady mas.

Kofa i silnik zostaty dobrane po omacku, ale spetniajg swojg role nadspodziewanie dobrze.

Wazng nauczka na przysztosc jest wykorzystanie oprogramowania CAD do zaprojektowania zaréwno
ogotu, jak i detali takich jak: rozmieszczenie napeddw, wysokosé kotkdw dystansowych czy koszyka
na baterie.

System tworzenia oparty o Dropboxa na pewno zostanie wykorzystany w kolejnych projektach,
poniewaz nie jest tak rozbudowany jak np. SVN czy Git,a jednoczesnie rewelacyjnie sprawdzit sie w
naszych zastosowaniach.



Galeria
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Rysunek 6. Galeria konstrukcji "nie do korica udanych"



Rysunek 7. Schemat PCB i ostatczna wersja ptlytki

Rysunek 8. Widok "z géry"

Rysunek 9. FilBat w glorii i chwale



