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1. Zatozenia i cel projektu.
Gtownym celem projektu byto skonstruowanie robota spetniajgcego kryteria klasy
robotéw mini-sumo, bedacego w stanie wystartowa¢ w zawodach Robotic Arena
2008. Prace nad projektem rozpoczeto w trakcie 3 semestru. Twércami robota o
nazwie ,zubr” zostali 3 studenci Automatyki i Robotyki. Pomniejszymi celami, jakie
przyswiecaty autorom byta nauka projektowania i wykonywania uktadow
elektrycznych oraz nauka oprogramowywania mikrokontroleréw.

2. Konstrukcja mechaniczna.

Podwoziem robota jest miedziana ptytka grubosci okoto 1Tmm, bedgca jednoczesnie
szkieletem do ktérego zamontowane sg silniki, czujniki koloru, oraz podstawa do
mocowania ukfadu elektronicznego. Zaréwno z przodu jak i z tytu ,zubra” zostaty
zamocowane ptugi z wycietymi 'oknami' na czujniki zblizeniowe. Czujniki koloru
zostaty umieszczone na osobnych, niewielkich ptytkach, a nastepnie przykrecone
do podwozia. Kota zostaty zakupione w sklepie modelarskim i ze wzgledu na swojg
delikathg budowe zostaly zamocowane po 2 na kazdej osi silnika. Na naped
wybraliSmy silniki 6V z przekfadnig dajace 310 obrotéw na minute. Zaletg tego
rozwigzania byta relatywnie duza predkos$¢ obrotu, dos¢ duza moc oraz bardzo
mata waga silnikéw.

llustracja 1: Widok z przodu



3. Elektronika

Schemat uktadu elektronicznego powstat w darmowej wersji programu Eagle. Uktad

zostat wykonany na jednostronnym laminacie o wymiarach 9,5 na 6,5 cm.

Do realizacji projektu wybraliSmy mikrokontroler z rodziny AVR- Atmega8. Catos¢

zasilana jest bateriami litowo-jonowymi, natomiast napiecie ze stabilizatora wynosi

5V.

Schemat elektroniczny zaprojektowany dla ,Zubra” mozna podzielic na 3

zasadnicze bloki:

1. Blok sterowania silnikami
Silniki robota sterowane sg napieciowo przy uzyciu podwodjnego mostka H.
Kierunek ruchu robota zalezy od polaryzacji obu silnikéw. Schemat ukfadu
odpowiadajgcego za sterowanie silnikami zostat zaczerpniety bezposrednio ze
strony producenta.

2. Blok czujnikéw koloru
W celu wykrycia biatej linii zastosowano uktad 4 czujnikédw koloru TCRT5000
wraz z komparatorem i potencjometrem uzytym w celu regulacji progu pomiedzy
kolorami.

3. Blok czujnikéw zblizeniowych
Czujniki zblizeniowe zastosowane w naszym robocie miaty by¢ wykonane
wiasnorecznie z fototranzystorow i diod nadawczych. Niestety takie rozwigzanie
okazato sie zupetnie nietrafne. Zasieg osiggniety z tych czujnikéw wynosit
zaledwie kilkanascie centymetréw, natomiast czuto$¢ na zakiécenia w postaci
réznego (i zmiennego) rodzaju os$wietlenia powodowata, ze robot czasami nie
reagowat na sygnaty odbite od obiektu.

Wykonanie samego uktadu nie sprawito wiekszych problemow technicznych,

pomimo niewielkiego doswiadczenia cztonkéw zespotu. Byto za to doskonatg

okazja dla nauki lub doskonalenia umiejetnosci lutowania. Schemat uktadu

zostat zatgczony na koncu dokumentu.
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llustracja 2: Wykonany uktad elektroniczny

4. Oprogramowanie
Program dla robota powstat w srodowisku avr-gcc.
Algorytm zawierat kilka podstawowych funkcji, na podstawie ktérych podejmowane



byty decyzje o zmianie potozenia.

1. Sprawdzenie koloru
Funkcja zwracata numer czujnika na ktérym pojawiat sie stan odpowiadajacy
biatej linii

2. Sprawdzenie czujnikdw zblizeniowych
Funkcja zwracata warto$¢ odpowiadajgcg widocznosci (lub nie) obiektu w polu
widzenia czujnikbw

3. Rotacja
Funkcja stuzaca do zmiany orientacji robota.

Funkcjg dominujgca, o najwiekszym priorytecie byta funkcja sprawdzajgca czujniki
zblizeniowe- woéwczas to nastepowata reakcja na sygnat odbity i ustawienie robota
w takiej pozycji aby mégt najechac na wykrytego przeciwnika. Niestety krétki zasieg
czujnikbw i mato precyzyjne wyliczenie statej oswietlenia (sktadowa stata odcinana
od wyniku) byty problemami, ktére w znacznym stopniu ograniczyly mozliwosci
bojowe ,Zubra”.

Druga w kolejnosci funkcjg wplywajaca na zmiane w ruchu robota byto sprawdzenie
koloru. W zaleznosci od biezgcego kierunku ruchu oraz wartosci na czujnikach
robot mégt uznac, ze jest wypychany poza ring (i kontynuowac¢ ruch w strone w
ktéra sie poruszat) lub, ze osiggng krawedz z wiasnej winy (wtedy nastepowata
zmiana polaryzacji silnikbw a nastepnie obrét).

. Napotkane trudnosci

Précz wspomnianych powyzej ktopotéw z czujnikiem zblizeniowym w dniu zawodow
okazato sie, ze to co miato by¢ gtdbwng zaletg bedzie naszg najwiekszg staboscia.
Otéz robot okazat sie za szybki. W trakcie testbw na wymiarowym ringu wyszto na
jaw, ze robot nie nadaza z reakcjg na zmiane koloru. W momencie najazdu na biatg
linie ,Zubr’ posiadat juz zbyt duzg predkos¢ i pomimo zmiany polaryzacji silnikéw
na przeciwng sitg rozpedu wypadat z ringu. Podjedliémy dziatania w strefie
serwisowej w celu redukcji mocy przy pomocy algorytmu, jednak byty one
bezskuteczne. Efektem byta konieczno$¢ wycofania sie tuz przed zawodami.
Gtébwng wing mozemy obarczy¢ zte Srodowisko testowe, w ktérym sprawdzalismy
naszego robota.

. Podsumowanie

Projektowanie i wykonanie robota klasy mini-sumo w samym swoim zatozeniu miato
by¢ doskonatg okazjg do nauki tworzenia zarbwno elementédw mechanicznych jak i
uktadoéw elektronicznych. ChcieliSmy poprzez tworzenie wiasnych rozwigzan
probleméw (niekoniecznie zawsze poprawnych- tak jak czujniki zblizeniowe)
nauczy¢ sie pracy w zespole oraz sprébowac swoich sit w dziedzinach do tej pory
nam obcych.

Gtéwnymi beneficjentami byliSmy my. Z pracy nad ,Zubrem” wynieslismy wiele
nowych umiejetnosci- takich jak obstuga $rodowiska Eagle, programowanie
mikrokontroleréw z rodziny AVR czy chociazby praca w grupie. Wydaje nam sie, ze
taki projekt jest doskonatym przetarciem szlakéw przed kolejnymi, bardziej
rozbudowanymi projektami.
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llustracja 3: Widok od strony kota
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llustracja 4: Schemat elektroniczny ,Zubra”
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