Robot mobilny klasy minisumo Er
Autor — Michal Burdka

1.Zatozenia projektu

Powsta¢ mial robot klasy minisumo. Ze wzgledu na mocno ograniczony czas na wykonanie
konstrukcja nie byta jako$§ przemys$lana na poczatku tylko w planach byt robot a co si¢ przyda
zobaczymy.

2.Konstrukcja mechaniczna

Jako i1z jedno osobowa grupa posiadata dos¢ skromny budzet robot musiat powstac jak
najmniejszym kosztem. Jako gldwny material konstrukcyjny postuzyt kompozyt aluminiowo
— plastikowy. Poszczegdlne elementy byly poskrecane ze sobg matymi katownikami 1 srubami
M3 oraz M2. Plug powstal z aluminium ze wzgledu na tatwos$¢ zrobienia otwordow pod
przednie skarpy. Poczatkowy zamyst czyli ptug stalowy odpadt z powodu braku mozliwosci
zrobienia otworéw w domowych warunkach. Bateria umiejscowiona byta na srodku
mocowane byly do dolnej ptyty robota w 4 rogach. Czujniki wroga byty umiejscowione na
przedniej ptytce ( 3 sztuki) i po 1 na kazdg strong¢ przymocowane do bocznego pancerza.
Catos¢ konstrukeji okazata Si¢ zdecydowanie za lekka bo wazyta niecate 250g czyli potowe
dopuszczalnej masy.

3.PCB i elektronika

Byt to moj pierwszy uklad zawierajacy mikrokontroler. Jako iz w planach konstrukcja miata
by¢ mocno rozwojowa zdecydowalem si¢ na procesor atmegal6. Do sterowania silnikami
postuzyly mostki TB6612 po 1 na kazdy silnik. Wiekszo$¢ elementdéw byla w technologii
montazu powierzchniowego. Jako iz miatem dostep do frezarki CNC ptytka byta wykonana
bardzo dokfadnie co mocno przyspieszyto proces uruchamiania robota. Napigcie Sv dla
elektroniki stabilizowane bylo zwyklym 7805 natomiast silniki byty zasilane napigciem
prosto z baterii.

4.Uktad napedowy

Za naped robity 2 silniki pololu HP 30:1 mocowane do konstrukcji za pomoca mocowan do
silnikow pololu przedtuzonych. Jako iz robot miat by¢ niski, aby nie dato si¢ go przewrocic
kota musialy zmiesci¢ si¢ po bokach ptytki. Plytka niestety bytg dosy¢ szeroko 1 jedyne kota
jakie pasowaly to byly najmniejsze kota od pololu z gumowa opong.

5.Zasilanie

Zrédlo zasilania stanowila betria LI-POL firmy kokam 7.4v 910 mAh.

Pojemnos$¢ okazata si¢ zdecydowanie wystarczajaca. Dopiero po kilku walkach byto wida¢
spadki napiecia na poszczegdlnych ogniwach. Trzeba bylo jednak zaopatrzy¢ si¢ w specjalng
tadowarke co zwigkszyto koszty

7.Czujniki biatej lini

W planach byto zrobinie 4 czujnikow lini opartych o CNY70 umieszczonych w 4 rogach
robota. Niestety ze wzgledu na mocno ograniczony czas do zawodoéw robotnic arena 2011
udalo si¢ uruchomi¢ 1 z 4 czujnikow a 1 tak byt zaklocany przez skarpy wigc do zawodow
robot przystapit bez czujnikow lini



8. Czujniki przeciwnika

Uzyte zostaty czujniki cyfrowe Sharp

Sharp 40cm GP2Y0D340K oraz

Sharp 10cm GP2Y0D810Z0F

Czujniki 40cm sprawdzity si¢ bardzo dobrze. Nie bylo zadnych probleméw z ich dzialaniem
ani z niezawodnoscia.

Czujniki 10 cm ze wzgledu na mnogos¢ wyprowadzen montowane byly na oryginalnych
plytkach, ktore okazaty si¢ za delikatne jak na realia walk miniumo. Podczas testow jak 1
zawodow uszkodzeniu uleglty zar6wno 2 boczne jak 1 jeden zapasowy czujnik. (w 1
przypadku pekta sciezka zasilania na ptytce, w 2 padla dioda nadawcza a w 3 uklad
odbiornika)

Dlatego nie polecam uzywac¢ sharpéw 10cm

9.Program

Jako iz zaczynatem dopiero moja przygode z mikrokontrolerami jak 1 z programowaniem
program byt najstabszg strong robota. Pisany na szybko w noc przed zawodami. Skonczylo sie
na algorytmie opartym na kilku ifach. ZE wzgledu na brak tylnego czujnika wroga ktory si¢
po prostu nie zmiescit oraz braku czunikéw lini program byt bardzo prosty. Jezeli robot
widzial wroga z boku to si¢ obracatl a gdy widziat z przodu -> calg naprzod. Przy braku
kontaktu z wrogiem robot obracat si¢ az co$ zobaczy

10.Podsumowanie 1 Wnioski

e Budowa robota wiele mnie nauczyta, przy nastgpnych konstrukcjach na pewno lepiej
trzeba bedzie roztozy¢ czas 1 wszystko na oczatku sprawdzi¢ bo to co si¢ bedzie
wydawato najlatwiejsze zajmie najwiecej czasu

e Robot nie zostatl docigzony 1 startujac z masa nie przekraczajacg 250g nie mial szans
z wieloma dwukrotnie cigzszymi robotami, a 1 tak kilka walk udato mu si¢ wygrac.

e Silniki pololu sprawdzity sie, ale trzeba bardzo uwaza¢ na wyprowadzenie kabli
zasilajacych bo w moim przypadku kabel urwa 1si¢ wyrywajac konektor z silnika. Na
przysztos$¢ trzeba bedzie lepiej zabezpieczy¢ przewody zasilajace

e Bardzo waskie i zle docigzone kota sprawiaty ze robot bo trafieniu na przeszkodeg
krecit kolami w miejscu praktycznie si¢ nie przesuwajac

e Mocowania do sinikow przedluzone kompletnie si¢ nie sprawdzity. Popekaty juz w
pierwszych walkach na robotnic arenie a rolokoster rozbit je na czesci pierwsze

e Zostawianie na ptytce mozliwosci na dalszg rozbudowe sprawito, ze ilo$¢ kabli na
plytce byla zdecydowanie za duza 1 sprawdzenie polagczen na szybko przed walka
bylo niewykonalne

e Skarpy cyfrowe powinny mie¢ oddzielny stabilizator albo chociaz linie zasilania.
Umieszczenie ich w srodku plytki koto czujnikow lini spowodowato, iz mimo
umieszczenia wielu kondensatoréw czujniki zaktocaty prace innych elementow



