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1 Wstep

Konstrukcja powstata w ramach warsztatéw, organizowanych przez koto naukowe robotykéw KoNaR,
dla os6b rekrutujacych do kota. Robot CHLOPCZYK jest konstrukcja autorska, zaréwno od strony
mechanicznej jak i elektronicznej, dzieki czemu mozemy podzieli¢ sie wieloma ciekawymi spostrzezeniami
zwiazanymi ze stawianiem pierwszych krokéw w dziedzinie konstrukcji robotéw mobilnych. Jako ze jest to
nasza pierwsza tego typu konstrukcja nie ustrzegliSmy sie btedéw przed ktorych powielaniem chceieliby$my
przestrzec przysztych konstruktoréw w ponizszej pracy.

2 Konstrukcja mechaniczna

2.1 Szkielet konstrukcji i modut zasilania

Podstawe konstrukcji stanowi stalowy szkielet wyciaty z obudowy zasilacza i odpowiednio zaginany.
Zastosowanie szkieletu zapewnia bardzo duza sztywnosé konstrukeji, co znaczaco wpltywa na jej wytrzy-
malosé. Jednoczesnie wykorzystany material jest wzglednie lekki oraz na tyle podatny na ksztaltowanie,
by nie stwarza¢ wigkszych problemdéw w czasie dopasowywania elementéw. W celu zmniejszenia wagi
nalezalo by wycia¢ zbedna cze$é¢ materialtu uwazajac by nie zaburzyé¢ sztywnosci konstrukcji. Powyzszy
szkielet stanowil baze na ktérej osadzono uklad zasilania, silniki, kota, czujniki oraz plytke z elektronika



sterujaca. Na szczegblna uwage zastuguje realizacja mocowania ukladu zasilania. Kartidz z bateriami

laczy sie ze szkieletem przy pomocy lacza JACK ktérego trzy wyjscia postuzyly do wyprowadzenia ztacza
masy, zasilania napedéw 48V oraz zasilania elektroniki VCC'. Zastosowane rozwiagzanie pozwala w ltatwy
spos6b zmienié¢ zrédlo zasilania robota.

2.2 Silniki i przeniesienie napedu

Naped robota oparto na dwdch niezaleznie napedzanych kotach oraz §lizgu za ktéry postuzyla dioda..
W celu minimalizacji kosztow wykorzystano dwa podobne silniki wymontowane ze zuzytych napedow
cd-rom. Silniki zamontowano przy pomocy opasek zaciskowych, w przystosowanych do ksztattu silnikéw
gniazdach, zrealizowanych przez odpowiednie zagiecie blachy konstrukcji no$nej. Znaczaco zwiekszylto to
stabilnosé¢ silnikéw w czasie ich pracy. Moc z silnikéw jest przenoszona za pomoca gumek na wciecia
w kotach. Kola zostaly wytoczone na potrzeby robota, co zapewnilo symetrie két i ich identycznosé.
Nawierty na kolach maja na celu zmniejszenie masy kél, a zatem zwiekszenie dynamiki napedu. Po mimo
wlozonych staran dana realizacja przeniesienia napedu ma bardzo slabe wlasciwoéci. Ze wzgledu na duza
bezwladno$c¢ realizacji wynikajaca z zastosowania gumek w celu przeniesienia napedu, sterowanie robotem
bylo co najmniej utrudnione. Za przyktad moze stuzy¢ sytuacja w ktérej przy programowym hamowaniu
jednym z silnikéw i wysterowaniu przeciwnego, robot zamiast wykonywaé¢ obrét wokol zablokowanego
kola, zataczal okregi o promieniu okoto 20cm.



3 Elektronika

Sercem uktadu jest mikroprocesorATMEGA8L. Wbhudowany uktad ADC cyklicznie monitoruje stan
trzech, osadzonych na osobnej ptytce, czujnikow CNY70 stuzacych do wykrywania linii. Poniewaz kazda
konwersja trwa okreélony przedzial czasu, nie jest to najszybsze rozwiazanie. Do sterowania silnikami



wykorzystano sygnal generowany przez wbudowany ukltad PWM podawany na podwoéjny mostek H ukta-
du L298N. W celu zapewnieneia duzej elastycznoéci i mozliwosci przebudowy wszelkie wykorzystane
wyprowadzenia, zlacza silnikéw oraz zasilania zrealizowano w formie goldpinéw. Ponadto na wykonanej
wedlig wlasnego projektu plytce wygospodarowano miejsce dla dwoch przyciskow, potencjometru oraz
wyprowadzenia dla wyswietlacza HD44780, ktory bardzo ulatwia prace nad oprogramowaniem robota,
monitorowaniem jego aktualnego stanu oraz modyfikacji ustawien sterujacych praca robota bez koniecz-
nosci ponownej kompilacji i tadowania programu. W momencie gdy ekran nie jest podiaczony do robota
o stanie zasilania informuje dioda ktéra réwnoczesnie pelni role §lizgu.

4 Program sterujacy

W czasie pracy nad projektem zrealizowano dwa programy decyzyjne decydujace o zachowaniu robota na
trasie. Pierwszy, wywolywany w przerwaniu przepelnienia licznika generujacego sygnal PWM, sprawdzal
aktualne dane o stanie czujnikéw i na podstawie kilkunastu instrukeji if podejmowatl decyzje o dalszym
sterowaniu. Drugi dziatal w oparciu o algorytm PID(proporcjonalno calkujaco rézniczkujacy), jednak
duza bezwladnos¢ nieprecyzyjnego ukladu przeniesienia napedu skutecznie go ograniczala.

5 Uwagi od konstruktorow

Jak kazdy rodzic jest dumny ze swego dziecka, tak i my jesteSmy dumni z tego robota bez wzgledu na
jego oczywiste wady. Zastosowanie baterii AA jest nieodpowiednie w konstrukcjach tego typu, jako ich
wady nalezy wskaza¢ duzy ciezar w stosunku do ich parametréw oraz mata ekonomie. W matych robo-
tach, gdzie masa odgrywa znaczaca role nalezalo by stosowaé znacznie lzejsze akumulatory dedykowane
do konstrukcji modelarskich. Kolejnym istotnym elementem jest uktad napedowy. O ile zastosowane,
niewielkie i pozyskane malym kosztem, wysokoobrotowe silniki pradu stalego wydaja si¢ wystarczajace
do konstrukcji tego typu, o tyle bardzo wazna rzecza jest mozliwie precyzyjne przeniesienie ich mocy na
kota. Zatem, wrecz konieczne wydaje sie zastosowanie przektadni §limakowej lub zebatkowej.



