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Od autora

Dziekuje Kotu Naukowego Robotykéw ,KoNaR” za pomoc w realizacji projektu.
Szczegolnie pomocne okazaty sie raporty z projektow X7 (J. Kedzierski,
E. Ostrowski, K. Sydor, t. Tutacz) oraz ,Wibrobot (J. Kedzierski) a takze cykl
artykutéw zamieszczonych w Komputer Swiat Ekspert (dr inz. R. Muszynski,
M. Janiak, J. Kedzierski, J. Malewicz, K. Sydor).

Projekt w wiekszosci zostat sfinansowany przez Koto Naukowe Robotykow.

Budowa robota trwata pie¢ miesiecy. W tym czasie nauczytem sie podstaw
programowania mikrokontrolerow, poznatem zasady dziatania i obstuge czujnikéw
oraz sterowanie silnikéw sygnatem PWM.

Jest to moj pierwszy projekt realizowany w Kole — w duzej mierze ma charakter
odtwérczy, jednakze z czasem bede sie starat go rozwijac.

Kolejne etapy pracy nad Wojakiem Wszechmocnym mozna obejrze¢ w serwisie
Youtube:

http://pl.youtube.com/watch?v=daPp9FRIsHI
http://pl.youtube.com/watch?v=59Tb690BdBU
http://pl.youtube.com/watch?v=FM9vXJIDYdo
http://pl.youtube.com/watch?v=GXZ02QbojZ4



http://pl.youtube.com/watch?v=GXZO2QbojZ4
http://pl.youtube.com/watch?v=FM9vXJIDYdo
http://pl.youtube.com/watch?v=59Tb690BdBU
http://pl.youtube.com/watch?v=daPp9FRIsHI

1. Wstep

Celem projektu byto skonstruowanie matego robota mobilnego spetniajgcego
wymagania klasy minisumo oraz udziat w Otwartych Zawodach Robotéw
Minisumo.

Robot klasy minisumo to autonomiczna jednostka o wymiarach
nieprzekraczajgcych 100x100mm i maksymalnej wadze 500g. Roboty minisumo
biorg udziat w zawodach polegajgacych na wypchnieciu przeciwnika poza obszar
dohyo - okragtego ringu o srednicy 77cm ograniczonego biatg linig boczng o
szerokosci 2,5cm. Robot wyposazony jest w czujniki, dzieki ktérym potrafi
zlokalizowac przeciwnika nie wyjezdzajgc poza obszar dohyo.

Robot ,Wojak Wszechmocny” spetnia wszystkie wyzej wymienione zatozenia
konstrukcyjne. Robot bedzie w przysztosci rozbudowywany a niniejszy raport
aktualizowany wraz z postepem pracy.

2. Konstrukcja nosna

Konstrukcja zostata maksymalnie uproszczona. Podstawe stanowi blacha o
grubosci 0,7mm ugieta na ksztatt rynienki o wymiarach 97x55x8 mm, do ktore;j
przykrecone zostaty cztery serwomechanizmy. Do skrecenia wykorzystatem Sruby
o srednicy 3mm.

Fot. 1. Konstrukcja no$na



3. Uklad napedowy

Ukfad napedowy tworzg cztery bardzo mocne serwomechanizmy MG-995 firmy
Tower Pro. Charakteryzujg sie momentem 13kg przy napieciu 4,8V i 15kg przy
6V. Serwomechanizmy sg podwodjnie tozyskowane i wyposazone w metalowe
tryby.

Wymiary: 40,6x19,8x37,8 mm

Waga: 55 g

Fot. 2. Serwomechanizm Tower Pro MG-995

Serwomechanizmy nalezy przerobi¢ aby umozliwiaty ciggty obrét w zakresie 360°.
W tym celu rozkrecamy serwomechanizm i usuwamy ptytke z elektronikg i
potencjometr. Przewody wyprowadzamy prosto z silnika.

Fot. 3. Serwomechanizm od strony silnika



Na jednym z trybow osadzony jest metalowy trzpien ograniczajacy zakres obrotu.
Nalezy go usung¢ za pomocg szlifierki katowej. Dobrze jest przy tym
zabezpieczyC pozostate elementy przed zanieczyszczeniem opitkami metalu.

Fot. 4. Tryby serwomechanizmu

Do budowy kot wykorzystatem pokrywki od keczupu Tortex. Pokrywki majg Srednice
45mm. Zostaly przyciete do grubosci 10mm. Od wewnetrznej strony zamontowatem
odpowiednio przyciety plastikowy orczyk dotgczony do serwomechanizmu.
Przyczepnosc¢ zapewnia guma naciggnieta na koto.

Fot. 5 Koto



4. Zasilanie

Zrédtem zasilania jest akumulator litowo-polimerowy o pojemnosci 1300mAh i
napieciu 7,4V (pakiet dwdch ogniw).

Akumulatory litowo-polimerowe wymagajg skomplikowanego procesu tadowania.
Wiecej informacji na temat ogniw litowo-polimerowych mozna znalez¢é w artykule
Jana Kedzierskiego i Jacka Kalemby pod tytutem ,Krotkie info o bat.
polimerowych” (dostepny na stronie www.konar.pwr.wroc.pl).

Bateria zostata zamontowana miedzy serwomechanizmami.

Fot. 6. Miejsce zamontowania akumuatora

W celu zredukowania napiecia akumulatora do wartosci 5V zastosowatem
stabilizator L4940V5. Zakitécenia powstate przy pracy silnikédw nalezy sttumié
stosujac kondensatory i cewki. Dioda Zenera zabezpiecza mikrokontroler przed
przepieciami oraz przed uszkodzeniem stabilizatora.
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Schemat 1. Uktad zasilania

5. Mikrokontroler

Robotem steruje mikrokontroler ATmega8. Posiada on szesc linii 8-bitowego
przetwornika analogowo-cyfrowego, ktére zostaly wykorzystane do obstugi
czterech czujnikow biatej linii oraz dwdch dalmierzy podczerwonych Sharp
GP2D12. Taktowany jest wewnetrznym oscylatorem o warto$ci 8MHz.


http://www.konar.pwr.wroc.pl/

6. Czujniki

W robocie zastosowano dwa typy czujnikow: dalmierze podczerwone oraz
czujniki koloru. Pomiary sg przekazywane do mikrokontrolera jako wartos¢
napiecia i mierzone na liniach przetwornika analogowo-cyfrowego.

6.1 Czujniki koloru

Czujnik koloru zbudowany jest w oparciu o uktad dioda podczerwona-
fototranzystor. Wyjscie czujnika jest wyjSciem analogowym: napiecie jest zalezne
od koloru powierzchni zblizanej do czujnika. Na wptyw wartosci napiecia, oprocz
koloru badanej powierzchni, majg tez wptyw faktura powierzchni, jej kat
wzgledem czujnika, odlegtosc¢ i stopien odbijania promieniowania swietinego.
Dokfadnos¢ badania mozna zwiekszy¢ stosujgc pomiar roznicowy, ktory polega
na pomiarze powierzchni oswietlonej diodg IR i nieoswietlonej oraz wyliczeniu
réznicy pomiedzy dwoma odczytami.

Dokumentacja czujnika jest dostepna na stronie sklepu internetowego ARE.net.pl.

Fot. 7. Czujnik koloru



6.2 Czujniki odlegtosci

W robocie zastosowano dalmierz GP2D12 firmy Sharp. Czujnik wysyta sygnat
podczerwony, ktory odbija sie od mierzonego obiektu i wraca do czujnika. Sygnat
powrotny reprezentowany jest napieciem na wyjsciu analogowym, tak wiec do
odczytu konieczne jest zastosowanie przetwornika analogowo-cyfrowego.

Fot. 8. Dalmierz podczerwony GP2D12

Zalezno$¢ napiecia wyjsciowego od odlegtosci jest nieliniowa, co obrazuje
ponizszy wykres.
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Wykres 1. Zalezno$¢ napiecia od odlegtosci

Wyczerpujgce informacje na temat dalmierzy Sharp mozna znalez¢ w raporcie
Karola Sydora i Bolestawa Jodkowskiego: ,Wstep do uzytkowania dalmierzy IR
modele GP2D12 i GP2Y0A02” (dostepny na www.konar.pwr.wroc.pl).



http://www.konar.pwr.wroc.pl/

7. Sterowanie napedami

Do sterowania napedami uzytem uktadu scalonego L298, w ktorym sg
zintegrowane dwa mostki typu H. Uktad wyposazony jest w sze$¢ wejs¢ oraz
cztery wyjscia. Zasilany jest napieciem 5V, jednak same mostki sg podtaczone
bezposrednio do baterii.

Podczas pracy mostek znacznie sie nagrzewa, zatem konieczne jest
zastosowanie wystarczajgco duzego radiatora.
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Fot. 9. L298 z radiatorem

Uktad L298 nalezy zabezpieczy¢ przed przepieciami indukowanymi w cewkach
silnikéw stosujgc odpowiednio szybkie diody prostownicze, np. HER108.
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Schemat 2. Zabezpieczenie uktadu przed przepieciami
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