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1 Opis Projektu

Celem projektu bylo zbudowanie robota mobilnego klasy minisumo. Terminem ukoriczenia projektu byta
data zawodow turnieju Robotic Arena 2008, czyli 13 grudnia 2008. Projekt udalo sie ukoriczy¢ przed tg data,
dzieki czemu konstrukcja mogta wystartowac¢ w zawodach. Nazwa robota, Hiper-Robociarz zostala zaczerpnieta z
dramatu Witkacego ,,Szewcy”. Robot zostal zbudowany w pojedynke przez autora projektu. Zbudowanie robota
zajelo okoto dwoch pracowicie spedzonych miesiecy. Jako, ze byl to méj pierwszy projekt z zakresu robotyki
dazytem do duzego uproszczenia konstrukcji, co mialo zagwarantowaé powstanie projektu na czas.

Rysunek 1: Hiper-Robociarz



2 Konstrukcja

Podstawowym materiatem jaki byl uzyty w konstrukcji robota bylo aluminium. Wybér taki zostal podykto-
wany latwoscia obrobki tego materiatu oraz jego dostepnoscia. Do przycinania aluminium wystarczajaca okazata
sie pitka reczna, natomiast do wiercenia otworéw postuzytem sie niewielka wiertarka, ktora stuzyta takze do wier-
cenia otworéw w plytce drukowanej. Do skrecania obrobionych kawaltkéw obudowy uzyltem niewielkich Srubek z
gwintem M 3. Trudnosé zaprojektowania catej obudowy robota wynikata z zamiaru umieszczenia w robocie trzech
serwomechanizméw. Dwa odpowiadaja za naped kot robota, natomiast trzecie jest odpowiedzialne za poruszanie
plugu robota. Zmusilo mnie to do umieszczenia serw napedowych niewspoétosiowo, co znacznie skomplikowato
umieszczenie osi kot robota w jednej linii. Rozwigzaniem okazalo sie zastosowanie jednostopniowej przekladni
multiplikujacej sktadajacej sie z dwoch kot zebatych. Bezposrednio do serwomechanizméw przytwierdzone sa

Rysunek 2: Ustawienie zebatek w robocie

wieksze zebatki Z1 i Z2, ktére przektadaja naped odpowiednio na zebatki Z3 i Z4, te z kolei sa polaczone z
kotami robota. Zastosowanie takiej przektadni umozliwito réwniez uzyskanie wiekszej predkosci robota. Kota
robota sg wykonane z pokrywek od stoikéw. Aby uzyskaé lepsza przyczepnosé kot zostaly one oklejone neoprenem.



Rysunek 3: Uktad zebatek

Na spodzie konstrukeji znajduje sie koszyczek na cztery baterie AA, czyli tzw. paluszki. Jak juz wcze$niej
wspomniatem robot posiada ruchomy ptug. Jest on poruszany przy pomocy jednego serwa Tower Pro-995. Za
sygnal do wyzwolenia plugu odpowiada listwa do ktoérej jest przymocowany mikroprzetacznik monostabilny z
dzwignia.



Rysunek 5: Podniesiony plug



3 Elektronika

Sercem robota jest mikrokontroler ATmega 32, ktory jest taktowany z wewnetrznego rezonatora o czestotli-
wosci 1 MHz. Uktad posiada cztery kanalty PWM, ktoére sa wykorzystywane do sterowania serwomechanizmami.
Zasilanie uktadu stanowia cztery paluszki. Przerobienie serwomechanizmu zgodnie z instrukcja znajdujaca sie na
stronach www.societyofrobots.com|umozliwito sterowanie szybkoscia obrotéw serwa bezposrednio z pinéw mikro-
kontrolera w analogiczny sposéb do sterowania nieprzerobionym serwem. Nalezy jedynie pamietaé¢ o rezystorze
ograniczajacym prad pomiedzy mikrokontrolerem, a serwem.

3.1 Czujniki

Dazac do uproszczenia robota szukatem prostego rozwigzania wyszukania robota przeciwnika na dohjo. Takim
rozwigzaniem okazalo sie uzycie diody nadawczej emitujacej fale podczerwone o dtugosci 950 nm oraz odbiornika
podczerwieni TSOP 1730. Uktad taki jest tani oraz prosty do wykonania. Ponizej zamieszczam schemat modutu
wykrywania przeciwnika. Nalezy pamietaé, ze do pinu 2 zlacza JP1 nalezy doprowadzié¢ sygnat prostokatny o
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Rysunek 6: Schemat uktadu czujnika obecnosci

czestotliwosci 30 kHz. Jezeli sygnal taki bedzie odebrany przez odbiornik podczerwieni wtedy na pinie 3 pojawi
sie stan niski. Diode nadawcza nalezy umiescié¢ tak, aby sygnal po odbiciu od obiektu, w tym przypadku robota
przeciwnika, trafial do odbiornika TSOP 1730. Zasieg czujnika zalezy w duzej mierze od natezenia $wiatla
wysylanego przez diode. Zasieg mozna zmienia¢ zmieniajac warto$¢ rezystora R4. Zasieg jaki uzyskatem to ok
30 cm.

Nalezy pamietaé, iz podczerwien ma duze mozliwosci do przenikania przez ciala state, z tego wzgledu trzeba
dobrze odizolowa¢ diode LED od odbiornika podczerwieni. Dobrym materialem izolacyjnym, ktoéry zostal przeze
mnie uzyty, jest guma. Trzeba réwniez pamieta¢, iz $wiatlo wysylane przez diode moze zostaé odbite przez
otoczenie dohjo, dlatego diode nalezy skierowac¢ tak, aby nie o$wietlata podloza.

Czujnikiem bialej linii uzytym w robocie jest czujnik odbiciowy QRD 1114. Jest to uktad w ktérym znajduje
sie dioda emitujaca podczerwien oraz fototranzystor. Kiedy §wiatto emitowane przez diode odbije sie od bialej
linii wlaczony zostanie fototranzystor w efekcie czego stan pinu JP2 zostanie zmieniony na niski.


http://www.societyofrobots.com/actuators_modifyservo.shtml
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Rysunek 7: Schemat uktadu czujnika biatej linii

4 Whnioski

Jednym z gléwnych probleméw konstrukeji byto zastosowanie zasilania ztozonego z 4 baterii, co uniemozliwiato
uzycie stabilizatora na 5 V. Takie rozwigzanie niesie za soba problem spadku napiecia w ukladzie podczas pracy
robota. Jest to bardzo niekorzystne zjawisko, gdyz serwa kreca sie z réznymi predko$ciami dla réznych napieé
zasilajacych oraz dla takiego samego sygnatu sterujacego. To jeszcze nie bylby duzy problem, gdyby te zmiany
byly réwnomierna dla obu két. Jednakze spadek napiecia w uktadzie powodowal rézne zmiany predkosci obrotu
koét, to powodowalo, iz robot zaprogramowany dla w pelni naladowanych baterii zachowywal sie inaczej dla baterii
nieco roztadowane;j.

Rozwigzaniem tego problemu jest zastosowanie innego Zrédla napiecia. Dobrym pomystem wydaje sie by¢
zastosowanie dwoch ogniw 3,6 V, ktére dadza w sumie 7,2 V. Takie zrodlo zasilania umozliwia zastosowanie
stabilizatora na 5 V i utrzymanie stalego napiecia w uktadzie podczas pracy robota.

Kolejnym problemem jaki wystapit w konstrukeji jest ograniczona, wydajnosé pradowa baterii. Kiedy robot
spychal przeciwnika i jednoczesnie prébowal podnie$¢ plug nastepowala niewydolno$é¢ zrédia zasilania i plug
pozostawal opuszczony. Ten problem udalo sie obejsé stosujac manewr wycofania sie i ponownego wjechania w
przeciwnika z sygnalem do podnoszenia plugu w trakcie manewru. Ten manewr dawat bardzo dobre skutki.

Problem z czujnikami obecno$ci przeciwnika wystepowat jezeli otoczenie dohjo byto jasne. Odbiorniki pod-
czerwieni odbieraty wtedy sygnal odbity od podloza na ktérym satto dohjo. Powodowalo to traktowanie otocze-
nia jako przeciwnika. Rozwigzaniem tego problemu jest odpowiednie wypozycjonowanie diéd nadawczych oraz
odbiornikéw podczerwini.
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