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1. Wstep

»Simson” jest robotem mobilnym typu Line Follower. Jego zadaniem jest pokonywanie
czarnej linii umieszczonej na bialej macie. Robot powinien pokonywa¢ wyznaczong tras¢ w
jak najkrétszym czasie. Na wymiary robota jest natozone ograniczenie, nie moze by¢ wigkszy
niz kartka A4.

2. Zalozenia

Podczas budowy robota skupiono si¢ na tym, aby byl jak najbardziej precyzyjny. Konstrukcja
robota zostata uproszczona tak, aby byl latwy w wykonaniu, jednak jak najlepiej spetniat
wyznaczone zadanie. W trakcie realizacji projektu korzystano z udostgpnionych dokumentacji
innych robotoéw typu Line Follower oraz materiatlbw zamieszczonych na stronie kotla
naukowego ,,KONAR” (www.konar.pwr.wroc.pl).

3. Spis najwazniejszych elementow

Mostek H uzyty do sterowania silnikami: L298
Czujniki koloru: CNY70

Wzmacniacz operacyjny : TLO84P
Mikrokontroler: ATmega48

Stabilizator napigcia na 5V : L4940-V5

4. Obwod drukowany

Podzespoly elektroniczne umieszczono na dwédch drukowanych ptytkach w sposéb pokazany
na Rys.1 i Rys.3. Plytki zostaly wykonane metoda termotransferu. Wykonanie matej phytki
przebieglo bez problemow. Klopot wystgpit przy przenoszeniu wzoru na duza ptytke.
Nalezato ja podgrzewaé dluzej niz mala 1 zadbaé o to, aby cata jej powierzchnia byta
podgrzewana rownomiernie. ,,Prasowanie” nie dawalo pozadanych efektow. Naniesione
wzory $ciezek poddano potem obrobce chemicznej. Podczas tego etapu zauwazono, ze lepiej
wytrawiajg si¢ ptytki obrocone laminowang czescig w dot. Pojemnik z wytrawiaczem byt caty
czas ogrzewany. Po przygotowaniu plytek do lutowania, sprawdzono jeszcze czy wszystkie
sciezki przewodzg. W miejscach gdzie linie byly bardzo bliskie siebie sprawdzono czy obwod
si¢ nie tgczy. Dobrze jest zrobi¢ to przed przystgpieniem do lutowania, poniewaz potem caly
obwdd jest zamkniety 1 trudno znalez¢ miejsce, gdzie wystepuje problem. Przed lutowaniem
kazdego elementu nalezy sprawdzi¢ czy jest sprawny. Odlutowywanie nie jest dobrym
pomystem, mozna w ten sposob latwo poodrywac $ciezki, co sprawia, ze ptytka staje si¢
niezdatna do uzycia.

Do wykonania ptytek uzyto wzoréw udostepnionych przez koto naukowe ,,KONAR” (Rys.3,
Rys.4). Sa to wzory do robota mobilnego Minisumo 1 czg$¢ S$ciezek jest zupetnie
niepotrzebna. Radzi si¢, aby usuna¢ niepotrzebne $ciezki w celu ograniczenia rozmiaréw
plytki. Mozna w ten sposéb unikng¢ ktopotow z przeniesieniem wzoréw na laminat.


http://www.konar.pwr.wroc.pl/
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Rys. 3 Rozstawienie elementéw na plytce z mikrokontrolerem



Rys. 4 Wzor Sciezek na plytce z mikrokontrolerem

7. Silniki

»dimson” jest napedzany dwoma silnikami Tower-Pro SG-5010 (Rys.5). Do sterowania
silnikami uzyto mostka H L298. Kota zostaty przymocowane bezposrednio do silnikow.

Dane techniczne silnikow:

Moment : 5,5 kg (4,8V) ; 6,5 kg (6V)

Predkosc : 0,2 sek. (4,8V) ; 0,16 sek. (6V)

Wymiary : 40 x 20 x 38 mm

Waga:39¢g

Rys. 5 Silnik Tower-Pro SG-5010



8. Czujniki

W budowie robota wykorzystano cztery czujniki typu CNY70. Umieszczono je na
drukowanej ptytce w jednym rzedzie (Rys.6 i Rys.7). Czujniki umieszczono tak aby dwa
srodkowe caly czas mogly ,,widzie¢” czarng lini¢ a dwa poboczne byly poza linig i
wykrywaly ja tylko przy zakre¢tach. Odlegto$¢ miedzy dwoma $rodkowymi czujnikami to
14mm, a miedzy srodkowym i zewngtrznym to 18mm. Ta konstrukcja dobrze sprawdzita si¢
w praktyce.

Rys. 7 Robot ,,Simson” i czujniki koloru

9. Zasilanie i konstrukcja mechaniczna

Robot ,,Simson” jest zasilany baterig alkaliczng 9 woltowa (Rys. 8). Na jednej baterii tego
typu moze pracowaé¢ do 20 minut. Przy budowie robota skupiono si¢ na tym aby konstrukcja
byla prosta. Duzg ptytke wykonano tak, aby $ciezki byly umieszczone na $rodku a przy
brzegach pozostawiono pusty laminat. Do pozostawionych brzegéw przymocowano silniki,
koszyk na bateri¢ oraz $ruby z tulejkami dystansowymi do ktérych zostata przymocowana
ptytka z czujnikami (Rys. 7). Bateria zostata celowo umieszczona z tylu robota. Dzigki niej
robot nie przechylat si¢ do przodu. Do duzej ptytki przyklejono takze plastikowe tozysko z
kulka, aby robot byl stabilny (Rys. 9). Z zalozenia, byto to wygodne rozwigzanie poniewaz
kulka krecitaby sie we wszystkie strony. W praktyce jednak okazato si¢, ze tarcie jest zbyt
duze 1 kulka nie obraca si¢. Spowalniato to jazde robota, ale podstawowa funkcja zostata
zachowana, robot nie przewracat si¢.



Kota zostaly wykonane z odpowiedniej wielkosci nakretek. Nakretki oklejono tasmag i
owini¢to guma, tak aby dobrze trzymaly si¢ $liskiej powierzchni.

Rys. 8 Widok robota z gory

Rys. 9 Widok robota z dotu

Ptytk¢ z czujnikami przymocowano tak aby odlegtos¢ czujnikoéw od powierzchni nie
przekraczata kilku milimetréw. Patrzac na robota z boku wida¢, ze siega dalej niz gorna
ptytka, jest odstonigta (Rys.10). Bylo to dobre rozwigzanie, poniewaz jak zauwazono podczas
obserwacji innych robotéw tego typu, prezentowanych na spotkaniu kota naukowego
»~KONAR”, czujniki umieszczone ,gleboko” pod ptytkami, lub zabudowane, gorzej



,widzialy” czarng lini¢. Prawdopodobnie dziato si¢ tak dlatego, ze ptytki rzucaty cien na matg
1 $wiatlo stabiej odbijalo sie od bialego tla.

Rys. 10 Robot widziany bokiem z widoczna wysunieta do przodu plytka z czujnikami

10. Oprogramowanie

Program robota zostat napisany w jezyku C. Sterowanie silnikami odbywa si¢ na podstawie
danych uzyskanych z czujnikow koloru. Kazdy z silnikow dziata albo na petnej mocy albo
jest wylaczony (ew. biegunowos¢ jednego z silnikdw jest przeciwna do drugiego). Jest to
bardzo prymitywny sposob, ale dzigki temu zyskuje si¢ na doktadnos$ci ruchu robota. Robot
moze si¢ porusza¢ do przodu, skreca¢ w lewo lub prawo oraz wykonywa¢ obrét w miejscu.
Ma tez ustawia¢ si¢ zawsze tak aby dwa srodkowe czujniki skierowane byly jednocze$nie na
czarng lini¢. Sposob ten dobrze nadaje si¢ do korekcji pozycji robota oraz do pokonywania
tukow lub zakretéw pod katem wigkszym niz prosty.

11. Podsumowanie

Robot ,,Simson” jest prostym urzadzeniem, ktorego elementy i struktura jest tania i szybka w
wykonaniu. ,,Simson” byl pierwszym robotem wykonywanym przez nasz zespot, dlatego
zdecydowano si¢ na jak najprostsze rozwigzania i mozliwe jak najtansze elementy, poniewaz
priorytetem byto wykonanie zadania. Podsumowujace spotkanie kota naukowego dowiodto,
ze decydowanie si¢ na nowatorskie rozwigzania oraz skomplikowane sterowanie, nie zawsze
jest dobrym pomysiem, gdy nie ma si¢ jeszcze doswiadczenia w budowaniu tego typu
urzadzen. Nasz zesp6t skupil si¢ na tym, aby robot dzial poprawnie i byt precyzyjny. W
efekcie otrzymano prosta konstrukcje spelniajaca wszystkie wcze$niej postawione
wymagania.
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