Koto Mechatroniczno - Robotyczne
przy Zespole Szkot Technicznych w Grudzigdzu
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86-300 Grudzigdz, Poland * Projektowanie i wydruk 3D * Programowanie sterownikéw
e-mail: robotyka@zst-grudziadz.pl + Budowa autonomicznych pojazdow miniSumo + Programowanie Arduino i Android
« Budowa konstrukcji robotycznych Freestyle + Wyjazdy na turnieje i targi
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Sprawozdanie z budowy robota klasy
miniSUMO
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Robot miniSUMO

Na wstepie nalezy wyjasni¢ czym sg zawody miniSUMO.
Jest to rodzaj zawodow miedzy
autonomicznymi robotami o wadze maksymalnej 500g i
wymiarach do 100x100mm . S3 one umieszczane na
arenie, ich celem jest zlokalizowanie, zaatakowanie i
zepchniecie z maty przeciwnika.

Bardzo wazne jest aby nie ogranicza¢ sie do
sprawdzonych rozwigzan ale eksperymentowac.
Doskonatym  przyktadem odejscia od utartych
schematow bedzie przyktad robota Mechatron mojego
autorstwa. Kazdy konstruktor musi mie¢ pomyst. Moim
pomystem byto stworzenie bardzo szybkiego robota.

Proces tworzenia robota Mini sumo zaczynamy
oczywiscie od pomystu. Nastepnie musimy poszukac
czesci, sprawdzi¢ ich kompatybilnos¢, skompletowac
zamowienie i zaczgc sktadanie.



Silniki

Jak juz wspomniatem w moim przypadku postanowitem
stworzy¢ bardzo szybkiego robota. Wybratem silniki
ktére pracuja na 6V i majg ponad 100000br/min. W
robocie bedg dwie sztuki takich silnikow. Przy
odpowiedniej  wielkosci kot  umozliwiajg  one
rozpedzenie go do ponad 75km/h.

Obudowa

Obudowa jest zaprojektowana w  programie
AutodeskFusion 360 i wykonana na drukarce 3d (Prusa
i3) z filiamentu PLA. Taki sposdb umozliwia nam
wykonanie obudowy z duza dokfadnoscig i estetyka
poniewaz wykonujgc obudowe z innych materiatow
ciezko zrobi¢ takie elementy jak nadkola czy idealne
otwory na czujniki.Nie nalezy zapomnie¢ rowniez o
odpowiednio wyprofilowanym pfugu, dzieki ktéremu
bedziemy mogli podwazy¢ naszego przeciwnika i fatwiej
go wypchnac.
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Czujniki

W robotach mini sumo stosujemy czujniki cyfrowe lub
analogowe do wykrywania przeciwnika oraz czujniki
podtoza ktore umieszczamy w taki sposob aby
wykrywaty biatg linie dookota ringu uniemozliwiajac
robotowi wyjechanie za nig. Ja w swoim robocie
korzystam z 4 czujnikdw analogowych firmy sharp o
zasiegu 10cm-80cm. Z czujnikéw podtoza postanowitem
zrezygnowac ze wzgladu na to ze robot nawet gdyby
zauwazyt biata linie to nie zdazyt by wyhamowac.



Zasilanie

Pakiet Li-Pol firmy Redox 700mAh, 7,4v ldealnie spetnia
nasze wymagania zarowno pod wzglgdem parametrow
oraz wielkosci. Na zawodach korzystam z 4 takich
pakietow natadowanych do 8.4 V kazde i jezeli jest taka
potrzeba to dodatkowo taduje je dedykowang
tadowarka.

Opony

Wykonuje forme w technologii druku 3D oraz
aluminium i odlewam opony z silikonu formierskiego.
Jezeli dodatkowo przed walkg wyczyscimy je srodkiem
na bazie acetonu to mamy gwarantowang swietng
przyczepnosc.



Sterowanie

Aby unikng¢ zbyt wielu pofagczen za pomoca
przewodow wytrawitem ptytke z laminatu. Nastepnie
pofgczytem wszystko 4 arduino-nano oraz
odpowiednim sterownikiem silnikow.

Program

Ostatnim ale rowniez bardzo waznym elementem jest
napisanie oraz wgranie programu na arduino. Umozliwi
to robotowi wykonanie odpowiedniej reakcji na dany
bodziec np. robot bedzie sie obracat dopdki czujnik
analogowy nie zobaczy przeciwnika. Budowanie robota



w oparciu o Arduino zalecam dla uzytkownikéw
bardziej zaawansowanych, a dla poczatkujgcych bardzo
dobrg opcjg jest skorzystanie z ptytki Sims, ktora
otrzymuje kazdy zespot zarejestrowany na Wojny
Robotéw na UTP w Bydgoszczy. W ptytce Sims
tworzymy program w schemacie blokowym i jest to
tatwiejsza opcja a ponadto mamy juz wbudowany
sterownik silnikow.



