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1. Wstep

Robot QuoShyan to nasz pierwszy projekt tego typu, powstaly w ramach warsztatéw
zorganizowanych przez Koto Naukowe Robotykéw KoNaR. Naszym celem byto zdgzenie na zawody
Robotic Arena 2011, co, pomimo Ze jeszcze na tydzien przed zawodami mielismy tylko projekt ptytki,
udato sie. Uprzedzajgc pytania nazwa robota powstata w wyniku ztgczenia pierwszych cztondw
imion/nazwisk autoréw projektu.

2. Elektronika

Elektronika sktada sie z dwdch ptytek jednostronnych potaczonych z przodu dystanserami , a z tytu
rzedem goldpinéw. Ptytki zostaty wykonane metody termotransferu, a po polutowaniu zostaty
polakierowane.

Dolna ptytka zawiera:

e dwa mostki H TB6612 do sterowania silnikami
e 4 czujniki biatej linii QRD1114
e gniazdo na goldpiny do taczenia z drugg ptytka

Natomiast gdrna ptytka zawiera:

e mikrokontroler ATmega32A-AU TQFP44

e gniazdo KANDA

e piny RxD i TxD

e 4 tact switche, jeden do resetowania atmegi, jeden do startowania robota, natomiast dwa
pozostate okazaly sie niepotrzebne (w zamierzeniu miaty stuzy¢ do wyboru algorytmu
wyszukiwania przeciwnika, w zaleznosci od potozenia poczatkowego, jednak okazato sie to
nielegalne)

e 4 diody led, wykorzystywane przy debugowaniu oraz do sygnalizowania réznych stanéw
robota (np. miganie diéd przy niskim napieciu zasilania)

e przetgcznik suwakowy

e dzielnik napieciowy do pomiaru napiecia akumulatora

e stabilizator napiecia LDO LM1117S - 5V/1A

Dodatkowo do goérnej ptytki przylutowane sg 4 dodatkowe piny, stuzgce jako ‘wysiegniki’ na 4
miniptytki, z ktorych kazda zawierata dalmierz GP2YOD340K oraz niezbedng drobnice elektroniczna.
Takie rozwigzanie pozwalato delikatnie nagig¢ ptytki z dalmierzami, tak aby optymalnie dobraé kat
nachylenia w pionie i poziomie.

Uktad elektroniczny zasilany jest pakietem Li-Pol KOKAM 7,4V Li-Pol 740mAh 15C, ktérego pojemnosé
w zupetnosci wystarcza na kilka walk. Akumulator zasilalismy tadowarka firmy Redox, co wymagato
zrobienia przejsciowki.



3. Mechanika

Podstawa konstrukcji robota jest dolna ptytka PCB. Do obrdébki laminatu uzyliémy wieratarko-frezarki
firmy Dremel. Do podstawy przyczepilismy silniki za pomocg dedykowanych mocowan Pololu. Przdd i
tyt robota chronione sg przez elementy wykonane z laminatu jednostronnego, potaczone z podstawa
konstrukcji za pomoca grubego druta przy udziale lutownicy. Po ukoriczeniu konstrukcji okazato sie,
ze robot jest bardzo lekki — jego waga nie przekraczata 300 gram, dlatego robot zostat docigzony
wedkarskimi ciezarkami. Ciezarki zostaty owiniete tasmg izolacyjng i przyczepione za pomocy
dwustronnej tasmy klejgcej (2 ciezarki do spodu dolnej ptytki i jeden do géry gornej ptytki). Waga
konstrukcji znaczaco wzrosta, ale nadal nie osiggneta wartosci pét kilo — niestety na wiecej ciezarkéw
nie starczyto juz miejsca.

Kocowe wymiary robota to 9,8cm x 9,6cm x 5,5cm.

4. Uklad napedowy

Do napedu robota uzylismy dwodch silnikdw Pololu z przektadnig 50:1, ktére sg chyba
najpopularniejszym modelem na chwile obecng. Uzyte kota to Pololu 42x19mm, ktérych wybér
okazat sie porazkg — robot okazat sie stabo przyczepny, co wynikato zapewne z faktu, iz opony
posiadaty bieznik, a materiat z ktérych zostaty wykonane nie byt najlepszej jakosci. Co gorsza, dzien
przed zawodami okazato sie, ze jedno z két podczas montazu delikatnie pekto i przy wyzszych
obrotach silnika miato tendencje do wyskakiwania z oski.

5. Program
Oprogramowanie robota zostato napisane w jezyku C.

Algorytm wyszukiwania przeciwnika byt bardzo prosty i polegat na jezdzeniu po dohyo i odbijaniu sie
od biatej linii, az do zauwazania przeciwnika. Wtedy nastepowat ruch do przodu korygowany skretem
w ktdras ze stron, w zaleznosci od odczytu czujnikdw. Jezeli robot zauwazat przeciwnika tylnym
dalmierzem, nastepowat obrét od 180 stopni i atak.

Oprodcz tego w przerwaniach, co 5 sekund nastepowato mierzenie napiecia na zasilaniu, przy uzyciu
wzorcowego napiecia 2,56V. Jezeli napiecie spadato ponizej 6,4V diody zaczynaty miga¢ informujac o
koniecznosci dotadowania.

Bardzo przydatng rzeczg przy debugowaniu programu okazato sie wykorzystanie portu UART
mikrokontrolera, co pozwalato wyrzucaé interesujgce informacje na ekranie podpietego komputera.
Nalezy jednak pamietaé¢ o zakomentowaniu wszystkich printf-6w po skoriczeniu debugowania, gdyz
wywotanie tej funkcji zauwazalnie zmniejsza szybkos¢ wykonywania petli gtdwnej programu.

6. Podsumowanie

Ten robot to pierwsza nasza konstrukcja takiego typu. Sukcesem jest napewno to, ze udato nam sie
go zrobi¢ w bardzo krétkim czasie. Z powodu niedoswiadczenia oraz braku czasu, spowodowanego
naszg prokrastynacjg powstato wiele btedow juz na etapie projektowania robota, co czesto
wymagato improwizacji i przetozyto sie na jakos¢ robota. Gtowne wady to:



e uzyte kota - byty zdecydowanie za wysokie, a opony za mato przyczepne

e za niska waga robota

e czujniki umieszczone za wysoko — docelowo miaty by¢ umieszczone na dolnej ptytce, jednak
zapomnieliSmy, ze trzeba tez gdzie$ umiesci¢ akumulator

e brak obudowania robota od dotu — elektronika narazona na uszkodzenie

e ptug umieszczony na przylutowanym drucie przy kazdym mocniejszym uderzeniu wyginat sie

e wysokos¢ robota

Jak wida¢ to gtéwnie mechanika wptyneta na takie a nie inne osiagi robota - co do programu i samej
elektroniki nie mamy wiekszych zastrzezen, chociaz napewno da sie jeszcze poprawié algorytm oraz
lepiej oczujnikowac robota.

Ostatecznie nasz robot wygrat 3 na 6 pojedynkédw podczas zawoddw Robotic Arena 2011 i nie
przeszedt do nastepnej rundy.

7. Zdjecia

Zdjecie 1. Widok od przodu



Zdjecie 2. Widok z gory

Zdjecie 3. Widok od boku
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