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1 Wprowadzenie

Robot "Krzysio” klasy linefollower zostat zbudowany na potrzeby rekruta-
cji do Kota Naukowego Robotykéw "KoNaR”, przez ktore projekt czesciowo
zostal sfinansowany. Budujac tego robota zapoznawaliSmy sie z praktyczny-
mi aspektami projektowania uktadow elektronicznych jak takze konstrukcji
mechanicznych. W tworzeniu robota uczestniczyty 4 osoby.

2 Konstrukcja

Rama zostata wykonana z katownikéw PCV potaczonych srubami, ktéra byta
podstawg do osadzenia pozostatych modutéw. W tylnej czesci umieszczone
zostaly silniki DG2425-025-2 o napieciu znamionowym 6 V z wbudowang
przektadnig. Maksymalna predko$é osi po przetozeniu wynosita 310 22

r.
min.

Rysunek 1: Konstrukcja no$na

Do watéw przymocowane zostaly 2 kota z gumowymi oponami o srednicy
¢ = 5.5cm. Prowizoryczny spos6b mocowania oparty zostal na kawatkach
termokurczliwych rurek naciggnietych na osie. Rozwigzanie takie pozwolito
na bezposrednie wcisniecie kot na waly bez uzycia dodatkowych elementow
mocujacych. Przednia podpore stanowita kulka o $rednicy ¢ = 1cm umiej-
scowiona na srodku ptytki z czujnikami.



3 Zasilanie

Energia do ukladu dostarczana jest przez akumulator o dwoch ogniwach
litowo-polimerowych (Li-Pol) o napieciu znamionowym 7.4 V i pojemnosci
900 mAh. Dodatkowo robot wyposazony jest w uktad monitorujacy poziom
natadowania baterii oparty na projekcie Adama Pyki zamieszczonego na stro-
nie kota naukowego KoNaR.

Rysunek 2: Ptytka monitora baterii

4 Logika uktadu

Mozg uktadu stanowi mikrokontroler firmy Atmel - ATMEGA48-20pu. Ptyt-
ka zostata zaczerpnieta z robota klasy MiniSumo udostepnionej w ramach
warsztatow prowadzonych przez koto naukowe.
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Rysunek 4: Ptytka gtéwna

5 Czujniki

ZastosowaliSmy 4 czujniki natezenia $wiatta CNY70. W poczatkowym sta-
dium projektu czujniki utozone byty w litere V jednakze zbyt duze odlegtosci
pomiedzy skrajnymi a srodkowymi spowodowaly wystepowanie duzej strefy
nieobejmowanej przez czujniki. W konsekwencji gubienie linii i niemozliwe
do rozwigzania problemy z poprawnym wysterowaniem " Krzysia”.
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Rysunek 5: Schemat ideowy ptytki z czujnikami

Powyzsze problemy zostaly rozwiazane poprzez zastosowanie innego roz-
ktadu czujnikéw - co dwa centymetry na linii prostej. Podczas regulowania
nastaw robota nasunety sie¢ dwa wnioski. Po pierwsze aby byla ich wigksza
ilos¢, po drugie aby byta nieparzysta, celem bezbtednego wykrywania $rodka
linii.

Rysunek 6: Ptytka z czujnikami

6 Program

Algorytm réznicowego sterowania napedami wspomagany regulacjg PID dzia-
ta prawidtowo. Jednakze w zaleznosci od stopnia natadowania baterii zmie-
niaja sie optymalne nastawy regulatora, co powoduje znaczace utrudnienia
w dhugotrwalej pracy z robotem. Obstuge ” Krzysia” stanowia dwa przyciski



sterujace sygnatami przerwan odpowiadajace za tryb jazdy lub oczekiwania
oraz za przetaczanie dwoch zestawoéw nastaw regulatora.

Do informowania uzytkownika o trybie pracy robota stuzg 4 diody LED.
Wszystkie sa zielone dla zniwelowania niewygody uzytowania robota przez
potencjalnych operatoréw dotknietych schorzeniem znanym w fachowej lite-
raturze jako daltonizm. Mruganie diody oznacza tryb oczekiwania natomiast
ciggte swiecenie przedniej prawej lub lewej diody jest sygnalizacja pracy opar-
tej o odpowiedni zestaw nastaw regulacji PID.

7 Podsumowanie

Podczas obserwacji zachowania robota w réznych warunkach oswietleniowych
zaobserwowaliSmy niestabilne zachowanie zwigzane z niejednoznacznym kla-
syfikowaniem podtoza jako linia/tto. W celu wyeliminowania tego problemu
nalezy stosowaé¢ pomiar réznicowy. W celu zwiekszenia wydajnosci z powo-
dzeniem mozna stosowaé silniki o wiekszej predkosci obrotowej. Zastosowana
przez nas konstrukcja z katownikéw PCV jest niepraktyczna z uwagi na nie-
otrzebne zwickszenie wagi robota, trudny dostep do mocowan elementéw oraz
nieadekwatnie do potrzeb duzg ilos¢ czasu i pracy jaka nalezy w nig wlozyc¢.
Jak wyzej wspomiano ilosé czujnikow powinna by¢ wieksza ( niz uzyte przez
nas 4) i by¢ liczba nieparzysta. Takze sprawdzenie stanu baterii nie wymaga
odrebnego modutu, réwnie efektywnie mozna to zrealizowaé za pomocg pro-
stego dzielnika rezystorowego i pomiarem napiecia mikroprocesorem (ADC).



