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1. Cel projektu

Celem projektu byto zbudowanie robota mobilnegosklaninisumo. Bylo to warunkiem
wstapienia do kota naukowego Konar. Postandmly tez ze budowa robota zostanie
ukonczona przed Robotnic Arena 2009, a na zawodachvdpiay w praktyce co udato nam

si¢ oshgnad.

2. Wstep
Wymagania jakie musi spetiaobot klasy minisumo okéone s w regulaminie zawodow:

Artykit 9 — Charakterystyka robota

® Stojacy robot musi zmiesci¢ sie wewnatrz prostopadtoscianu o szerokosci i dtugosci wewnetrznej 10 cm
powiekszonych o doktadno$¢ narzedzia pomiarowego. Wysokos$¢ robota nie jest ograniczona.

® Waga robota nie moze przekroczy¢ 500 g powiekszonych o doktadnos$¢ urzadzenia pomiarowego.

® Po ustawieniu robota na kartce papieru o gramaturze 80g/mz, a nastepnie jego podniesieniu, kartka nie moze
oderwac sie od podtoza.

® Robot musi poruszac sie w sposob autonomiczny. Komunikacja z robotem w czasie pojedynku jest zabroniona
(wyjatek stanowi zdalne startowanie i zatrzymywanie robota).

® Robot powinien by¢ tak zaprojektowany by samoczynnie rozpoczynat walke nie wczesniej niz pie¢ sekund po
uruchomieniu go przez dowolnego cztonka druzyny.

* Dziatanie robota nie moze by¢ uzaleznione od zmieniajacych sie w trakcie trwania zawodéw warunkéw oswietlenia (od
pétmroku po mocne reflektory), dymu, gtosnej muzyki czy efektédw laserowych. W trakcie trwania imprezy wystapic
moze oswietlenie zaréwkami tradycyjnymi, halogenowymi, energooszczednymi, $wietléwkami, diodami LED i innymi
zrodtami $wiatta wystepujacymi w gospodarstwach domowych. Organizatorzy nie majg wptywu na oswietlenie uliczne
znajdujace sie w poblizu okien budynkdw, w trakcie trwania walk obowigzywaé bedzie zakaz robienia zdje¢ z lampa,
btyskowg i uzywania innych zrédet intensywnego $wiatta.

Orzet 7 powstat w opraniu o cykl artykutbw z gazeKomputer Swiat Ekspert.
Wykorzystalsmy dostpny program, schemat elektroniczny oraz wzér PCBwiele
zastosowanych tam rozyzian.

3. Elektronika

Budowe robota rozpoacgdismy od wykonania plytki z elektronika. Zostata zmaie metod
termotransferu i wytrawiona wrodku B327. Niestety przy wykonywaniu jej nie zwitdamy
uwagi na skalowanie ustawione w przgigirce plikow *.pdf. Dlatego musiétny wykona
kolejm plytke, tym razem ju we wiaciwej skali. Lutowanie ptytki nie wyszio najlepiej
poniewa dla czsci zespotu byt to pierwszy kontakt z lutownica. tRey zlutowana zostata
doktadnie wg schematu z Komputgwiat Ekspert, jedynymi zmianami byto nie lutowanie
elementow wplywajcych na prace sonaru ulttadickowego, oraz zagpienie cewki L2
zworka. Podczas budowy robota nie mielly zadnego déwiadczenia z projektowaniem
schematow oraz plytek wiec probowally nic poprawia. A bardzo pomogto by nam
zmniejszenie plytki poprzez usgnoie nieiywanego gniazda sonaru. W rezultacie ptytka
sterupca miata wymiary prawie 10x10 cm i to ona narzueaaiary robotowi.

4. Naped

Do nagdu robota postiyty 2 przerobione serwomechanizmy modelarskie T&n@MG995.
Charakteryzyj sic momentem obrotowym 15kg/cm przy zasilaniu 6V. Riagismy je wg
poradnika znajdapego st na stronie KoNaRu. Zatrdznica ze nasze Serwa posiadaly
metalowe przekitadnie. Tak g nie moglémy scia¢ tulejki blokujacej obrot naykiem,
musielémy to zrobé szlifierka katowa. Jak st potem okazato mima byto to zroki o wiele
tatwiej, gdy tulejki da s¢ tatwo wykrci¢. Wielokrotne rozbieranie i skladanie przektadni
serw te nie zalecane — w naszym przypadku poskutkowatstimrzeniem rozbignosci



migdzy 2 serwami — jedno serwo robi 29 obrotow w tyamgm czasie w ktorym drugie robi
30 obrotéw. Jednak nie widldego w walce. Kota naszego robota zostaty zrobomaketek
od stoikow, przymocowane zostaty do silnikow gilonymi orczykami. Opony zrobione
zostaly z uszczelek profilu D. Przyklejone zostallp zaketek oryginalm tasma
samoprzyleps na catym obwodzie i ztapane do zgkk z obu stron tana izolacyjm
W miejscu 4czenia.

Zdj 1. Mocowanie opon do kot.

5. Czujniki

Do wykrywania przeciwnika aylismy analogowego dalmierza podczerwonego firmy Sharp
GP2Y0A21YK o zasigu 10-80cm. Mimo wolnego dziatania sprawdzi¢ dobrze podczas
zawodow iswietnie sobie radzit z wykrywaniem przeciwnikow. |Béerz ten ma d& szeroki
kat widzenia w poréwnaniu z Skarpami cyfrowymi.

Czujniki linii biatej wykonalémy na podstawie schematow w Kompu$sviat Ekspert. Ich
dziatanie byto bardzo dobre ale awaryfiopozostawiata wiele dayczenia. Podczas
zawodow caly czas nie dziatat nam jeden z czujnikd@dnak w pear sic zorientowalimy

i przed pierwsz walka zamienilémy je miejscami — niedziakggy zamontowalimy z tytu
robota. Nie stosowadlmy czujnikbw zderzeniowych, poniewarobot w zwarciu i tak
wykrywat przeciwnika dalmierzem.

6. Zasilanie

Z racji tegoze to nasz pierwszy robot i nie wiedziely czy chcemy dalej bag w ta
tematyk zrezygnowakimy z kupna lipola i tadowarki. Zasilamy robota z pakietu czterech
baterii alkalicznych AA paiczonych szeregowo. Podczas zawodow wibdgo przewag
robotow o takiej samej konstrukcji a zasilanycholgmi.



7. Konstrukcja mechaniczna

Dwa serwomechanizmy przymocowatly do kawatka laminatu blaszkami. Do tega te
kawatka czteremadrubami przymocowadmy laminat o wymiarach prawie 10x10cm ktéry
stanowit podtog robota. W nim wywierciémy dziury na czujniki linii biatej, spitowalmy
go z przodu aby razem z metalowym ptugiem nie pered@ dopuszczalnych wymiarow.
Ptug wykonalimy z blaszki od dysku twardego. Phytk elektronils zamontowakmy nad
serwami, do pakzenia laminatu z serwami i ptytki z elektromikykorzystalsmy drewniany
klocek z tylu robota, i metalowe blaszki z przo@rzicki temu z przodu robota mieiy
utatwione zadanie przy montowaniu dalmierza podeasego. Nasz ,akumulator” nie
znalazt swoje miejsce na laminacie podtogowym. Klatmy robot wayt ok. 400g wec dla
dociazenia konstrukcji dodalmy jeszcze kilka ziytych paluszkéw na gorze. Przy budowie
cz¢sto segalismy po tdme izolacyjm — taéma szybko rozvazywata czs¢ z naszych
problemow, jednak nakg zachowywa umiar podczas korzystania z niej.

8. Program

W robocie wykorzystadimy gotowy, skompilowany juprogram z Kompute$wiat Ekspert.
Program napisany byt wzyku BASCOM. Podczas budowy robota nie ndimly zadnego
doswiadczenia przy programowaniu mikrokontrolerow wiee moglsmy pozwolt sobie na
jakiekolwiek zmiany w programie. Po zawodach daészjyi do wnioskuze konieczna jest
zmiana algorytmu szukania — robotd#i po dohyo odbijac sk od biatych linii dopdki
przeciwnik nie znajdzie sina wprost niego — dopiero wtedy atakuje. Dziatatdardzozle
w polaczeniu z dé&¢ zawodnymi czujnikami linii biate;.

9. Podsumowanie

Robot byt nasz pierwsz tego typu konstrukgj— maze nie wyszedt rewelacyjnie ale udato
nam s¢ zrealizowa cel w da¢ krotkim czasie. Zrealizowdlny zalazenia ktére wydawaty
nam s¢ bardzo trudne do zrealizowania. W zawodach Roboftitena 2009 Orzet 7 do
drugiej rundy co byto dla nas zadowatajm wynikiem. W pierwszym etapie wygrat znagzn
wigksza¢ stoczonych walk. Warto wspomaie pokonaniu robota ,Krecik”, ktory w catym
turnieju zajt 3 miejsce. W drugiej rundzie z powodu awarii cekpw linii biatej nie byto ju
tak dobrze.

Co warto zmieni, o czym warto pamgtaé przy robieniu robotow:
1. Elektronika

 Warto zaprojektowa elektronikk samemu, wtedy dostosujemy phythod
konkretne wymiary dogpne w naszym robocie. Memy tex rozdzielt catci¢
na kilka ptytek i poupychiatam gdzie mamy w robocie miejsce.

» Duzo miejsca oszezlzimy wywajac elementow SMD. Oszedzimy sobie te
trochg roboty przy wierceniu tej ptytki.

» Warto rozejrzé sig za lepszymi mostkami typu H, mostki wykonane
w technologii MOSFET &da miaty mniejszy spadek nagia a tym samym
zapewni wieksze napicie na silnikach. Dio mostkéw ma zintegrowane
diody zabezpieczage dzeki czemu oszogizamy miejsce na ptytce.

« Warto do wolnych wyprowadze mikrokontrolera podiczy¢ diody LED
sygnalizujce prace robota i kilka przyciskdw do zmienianydotr walki.

* Umiejetne lutowanie na pewno oszdzi nam wielu probleméw z robotem.



. Naped:

e Zastosowane przez nas Serwarcne, ale niestety powolne. Lepiej zamiast
stosowa serw pomyle¢ o poszukaniu jakichszybkich silnikow.

. Czujniki przeciwnika:

e Zastosowane przez nas analogowe dalmierze ShargaY(AR1YK s
czujnikami dé¢ duzymi — lepiej wy¢ Sharpow cyfrowych, ktéreasmniejsze,
tansze i roba dziesgc¢ razy wicej pomiaréw na sekurd

Czujniki biatej linii:

* Do czujnikdw biatej linii warto przygotowamate ptytki PCB — dzki temu
czujniki powinny by mniej awaryjne. Warto ay¢ czujnikbw zawierajcych
w jednej obudowie diagdIR oraz fototranzystor — tenajlepiej w SMD. Takie
rozwiazanie zajmie o wiele mniej miejscazrproponowane w KSE podeje
do czujnikéw linii biatej.

. Zasilanie:

« J&li myslimy o walczeniu na zawodach konieczne jestaie lipola.

. Konstrukcja mechaniczna:

* Konstrukcje mechanican trzeba doktadnie przerslg¢ oraz do niegj
dostosowywa konkretne podzespoty. Konstrukcja powinng baz do ktorej
dolaczymy poszczegdlne podzespoty, a niesciz ktéra ztay nam wszystko
do kupy.

. Program:

* Warto posiedzie troche nad programem, przerlgé algorytm szukania. Bez
sensu jest sytuacja gdy dwa roboty szaksgbie odbijajc jedynie od linii
biatej a wykrywag si¢ dopiero gdy jeden z nichebizie miat drugiego na
wprost siebie.

* Mozna pomyle¢ o kilku algorytmach szukania praekanych przyciskiem,
i zalencsci od przeciwnika wybieka najlepszy i najbardziej optymalny
algorytm.



10. Zdjecia

Zdj 2. Widok Orzeta 7 od przodu.

Zdj 3. Widok Orzeta 7 od tytu.



Zdj 4. Widok Orzeta 7 od boku.

Zdj 415. Widok Orzeta 7 przygotowanego dowalbklejonego w bojowe wzory.






