Koto Mechatroniczno - Robotyczne
przy Zespole Szkot Technicznych w Grudzigdzu
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Dane Adresowe:

Zespot Szkot Technicznych

Hoffmanna 1-7 Zajecia pozalekcyjne:

86-300 Grudziadz, Poland + Projektowanie i wydruk 3D « Programowanie sterownikow
e-mail: robotyka@zst-grudziadz.pl + Budowa autonomicznych pojazdow miniSumo + Programowanie Arduino i Android
fb: KN Mechatroniczno Robotyczne * Budowa konstrukcji robotycznych Freestyle

* Wyjazdy na turnieje i targi

Projekt robota klasy miniSUMO
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1. Konstrukcja noSna

Podstawg robota bedzie aluminiowa, kwadratowa plyta o boku 96 mm 1
grubosci 4 mm. Migkkos$¢ materiatu umozliwi dalsza niezbgdng obrobke jak
usuni¢cie naddatku materialu, gwintowanie otworéw oraz gratowanie. Zostang
wykonane wycigcia na kota, czujniki wykrywania krawedzi ringu i otwory na
srubki mocujace silniki. Tylna czg$¢ robota opiera si¢ na kotach, a przednia na
ostrokrawedzistym plugu, ktéry zapobiega podwazeniu przez przeciwnika. Skraj
tylu zostanie zawieszony do 2 mm nad powierzchnia, aby podwozie nie ocierato
cala powierzchnig o ring.

2. Obudowa

Srodek cigzkos$ci pojazdu ma znajdowaé si¢ mozliwie jak najnizej, aby
zwickszy¢ stabilno$¢ robota. Obudowa powinna by¢ wigc lekka 1 niewysoka. Moze
to tez utrudni¢ wykrycie w przypadku zbyt wysoko umieszczonych czujnikdw.
Obudowa zostanie wykonana za pomoca druku 3D. Wysoko$¢ wyniesie okoto 41
mm, a grubo$¢ laminatu 1,5 mm. W obudowie zostang uwzglednione otwory na
czujniki odleglosci oraz na ztgcze do programowania ptytki Arduino. Umozliwi to
modyfikacj¢ lub korekcje mozliwych btedow w programie bez zbednego
demontazu plytki. Przednia §cianka tworzy z podstawa kat 60 stopni. Boczne
Scianki stanowig ostone dla kot i catkowicie je zastonia.

3. Naped

Pojazd napedzany jest przez dwa silniczki Pololu HP z przektadnig 50:1,
ktore charakteryzuje wysoki moment obrotowy. Zasilane sa napi¢ciem stalym 5V
wystawianym przez plytke Arduino R3. Silniki pracujg niezaleznie od siebie co
umozliwia skrecanie. Obroty przekazywane sg bezposrednio na kota
o $rednicy 22 mm odlane z silikonu formierskiego.



4. Zasilanie

Elementem zasilajacym jest akumulator wiasnej konstrukcji zbudowany
z 8 ogniw NiMH 1,2V o pojemnosci 800mAh kazde. Potaczone sga one szeregowo
zwickszajac napigcie zasilajace do 9,6V przy stalej pojemnosci 800mAh.
Pojedyncze ogniwo ma wymiary 11 mm $rednicy na 44 mm dhugosci. Ogniwa
rozmieszczone s3 w dwoch rzedach od przedniej krawedzi robota zwigkszajac
nacisk ptugu na powierzchni¢. Napiecie wykorzystywane jest do zasilania ptytki
sterujacej Arduino, ktora wystawia odpowiednie parametry na napegd.

5. Wykrywanie przeciwnika

Robot zostanie wyposazony w 6 czujnikow odlegtosci:
ol czujnik GP2YOA21YKOF (daleki zasigg widzenia od 10 do 80 cm)
umieszczony posrodku przedniej $cianki. Stuzy do wykrycia przeciwnika z duzej
odlegtosci 1 nadania sygnatu po ruszenia w jego stron¢. Martwa strefa czyni go
zbednym w bezposrednim kontakcie.

o2 czujniki GP2YODS815Z0F (bliskiego zasiggu od 0.5 do 15 cm) umieszczone s3
symetrycznie na przedniej $ciance w odleglosciach 3 cm od $rodka. Ptug i pochyta
Scianka eliminujg martwa strefe. Ich zadaniem jest utrzymanie widocznosci
przeciwnika po podjechaniu i straceniu sygnatu z czujnika pierwszego. Program
bedzie dazyt, aby oba czujniki wykrywaly przeciwnika zalgczajac w tym celu
odpowiednie obroty na poszczegolne kota. Robot zostanie nakierowany.

o3 czujniki GP2Y0A41SKOF ($redniego zasiegu od 4 do 30 cm) rozmieszczone 2
na bokach, cofnigte do tylu 1 skierowane do przodu pod katem tak, zeby mogly
wykry¢ objezdzajacego przeciwnika, sklejke z bokiem i ucieczke od strony ptugu.
Ostatni umieszczony zostanie z tylu posrodku. Wykrywa szarze na tyly oraz pehni
kluczowag role podczas startu tytami do siebie.



6. Sterowanie

Sterowanie ruchami robota odbywa si¢ przez klon ptytki Arduino Uno Rev 3
o napigciu zasilania 7-12V, napieciu wyjscia 5V, 13 pinach cyfrowych i1 5
analogowych. Wymiary ptytki to okoto 53x76x15 mm. Jesli zaden czujnik nie
zostaje przesterowany program zalacza prawe obroty na prawe kolo, a lewe na
lewe. Robot obraca si¢ w miejscu, czujniki szukajg przeciwnika az do skutku. W
zaleznosci od przesterowanego czujnika wywotane zostajg okreslone akcje.

7. Rozklad masy

ePodstawa nosna okoto 100g, mozliwos¢ korekty,
esilniki x2 10g,

eakumulatorek 120g,

eplytka Arduino okoto 25g,

eczujniki 25g,

ekota x2 15g,

eobudowa okoto 80g

Podliczona masa to 400g, pozostate 100g stanowig nieuwzgl¢dnione
elementy oraz ewentualne docigzenie.

8. Wstepny kosztorys

oSilniki 132 zt,

eklon ptytki sterujacej 33 zt,
eogniwa 48 zt,

eczujniki 192 zi,

Do wstepnej kwoty okoto 405 zt trzeba doliczy¢ koszt aluminiowej podstawy
1 filamentu.



