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Robot klasy

Mini-Sumo
Eurobot’
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Opis

Walki robotéw Mini-Sumo

Roboty klasy Mini-Sumo sa to w peini autonomiczne jednostki o wymiarach podstawy
nieprzekraczajacych 10x10cm (wysoko$¢ jest dowolna) 1 wadze do 500g. W momencie
rozpoczgcia walki roboty znajduja si¢ naprzeciw w odlegtosci 10cm, wygrywa ten, ktoremu
uda si¢ wypchnaé przeciwnika poza obszar ringu zwanego dohyo. Jest to koto o $rednicy
77cm, ograniczone biata linia boczna, ringiem o szeroko$ci 2,5cm. Robot zachowuje sig
w mys$l zaimplementowanego algorytmu, rozpoznajac otoczenie przy pomocy czujnikow.
Podczas walki zabroniona jest jakakolwiek komunikacja z robotem, a takze wykorzystywanie
srodkow, ktéore moga uszkodzi¢ przeciwnika lub dohyo. Walka sktada si¢ z trzech
trzyminutowych meczow.

Zgodnosc robota ,, Eurobot” z klasg Mini-Sumo:

Robot miesci si¢ wewnatrz pojemnika o szerokosci 1 dtugosci 10cm.

Waga robota nie przekracza 500g.

Robot porusza si¢ w sposob autonomiczny.

Robot rozpoczyna walke po pigciu sekundach od uruchomienia przez obstugg.
Robot nie zawiera urzadzen, ktore moga zaktocaé dziatanie uktadu sterowania
przeciwnika.

Robot nie zawiera zadnych czg$ci, ktére moga uszkodzi¢ dohyo.

Robot nie zawiera urzadzen emitujacych gazy, ciecze oraz materialy sypkie.
Robot nie zawiera urzadzen emitujacych znacznych ilosci ciepta.

Robot nie zawiera zadnych urzadzen miotajacych.

Robot nie zawiera zadnych czg$ci, ktore przytwierdzaja go do dohyo lub tez
uniemozliwiaja jego przesunigcie.
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Specyfikacja techniczna:

Mikrokontroler: Atmegal 6, Atmega48(sonar)

Napedy: precyzyjne, ciche silniki typu Coreless 6V

Przektadnie: metalowe tryby, podwdjnie tozyskowana o$

Sterownik napgdow: uktad L298

Sensory: stereofoniczny sonar ultradzwigkowy (nowatorskie,
dotychczas niestosowane rozwiazanie wykrywania
przeciwnika)
4 x czujniki koloru

Zasilanie: 4 x AAA 1,5V, max pobor pradu 2A

Inne: robot poza atrakcyjnym wygladem, zostat wyposazony w

efektowny system $wietlny sktadajacy si¢ z 14 diod LED
oraz jednej diody LUXEON 0,5W
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Widok na dohyo
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Roboty w trakcie walki
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Widok z logotypami
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Budowa czesSci mechanicznej
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Czesc¢ elektroniczna
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BEARASEENE o

MEGATE-A
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Wzory kot
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Koto Naukowe Robotykow ,, KoNaR”

ul. Zygmunta Janiszewskiego 11/17
50-372 Wroctaw

e-mail: konar@konar.pwr.wroc.pl
www: www.konar.pwr.wroc.pl
tel: (71) 320-26-44

Osoby kontaktowe:

Jan Kedzierski
januszkedzierski@wp.pl
888-141-960

Edgar Ostrowski

edgar.ostrowski@gmail.com
606-107-061
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