Koto Mechatroniczno - Robotyczne
przy Zespole Szkoét Technicznych w Grudzigdzu
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1. Wstep oraz zatozenia projektu "NEMQO":

Projekt budowy robota klasy minisumo "NEMO 03" jest kontynuuacja projektu szeregu
rodziny robotdw minisumo "NEMO" Budowang przez Artura Bedziechowskiego oraz Jana
Sobieckiego z Zespotu Szkoét Technicznych w Grudzigdzu. Rodzina robotéw "NEMO" poczgwszy
od "NEMO 01" jest autorska serig robotéw konstruoowanych przez wyzej wymienionych
konstruktoréw w ramach zajec¢ szkolnych oraz poza szkolnych. Najwiekszym osiggnieciem
projektu byto wywalczenie 1 miejsca na miedzynarodowych zawodach robotéw minisumo w
Pradze w ramach "Robotic Day 2018". Do tej pory seria robotow jest stale modyfikowana i
ulepszana o kolejne wersje, korzystajac z nabytych doswiadczen.

2. "0d projektu po realzacje":

Konstruktorzy robota, przed podjeciem prac postanowili nada¢ cechy robotowi, ktére
miatby by¢ jego mocnymi stronami oraz urzeczywistnic te cele. Postanowili przede wszytskim
skupic sie na sprawdzonych medodach, zastosowanych w poprzednich wersjach robota. S3 to:

a) Skosny, stalowy ptug: jest to ptyta frontalna robota, ktéra dzieki pochyleniu o kat 45
stopni nie tyle dziata jak ptug spychajacy, a rampa, majgca na celu podwarzenie pojazdu
przeciwnika napierajgcego frontalnie na robota oraz wytragcenie go z rownowagi badz catkowite
zepchniecie z ringu. Tym razem ptug zostat pogrubiony o prawie 2 mm wzgledem poprzedniej

generacji robota.

NEMO 03 w rzucie, widoczny "ptug' wraz z prostokatnymi otworami na czujniki ruchu, ktée zostaty umieszczone we
wnetrzu robota.



b) Silniki Pololu 50:1: to standardowe silniki uzywane w robotach MiniSumo wraz z
przektadnig 50:1 nadajacg robotowi duzg predkosé przy zachowanym duzym momencie
obrotowym.

c) Stalowa podstawa: jako swoistg "podloge" autorzy projektu postanowili zastosowac
blache stalowg o grobosci 4 mm (w poprzedniej wersji robota, blacha podstawy miata niecate 2
mm) jest to duza zaleta, pozwala to na osiggniecie dwéch bardzo waznych atutow robota, s3 to:

- Nisko zawieszony $rodek ciezkosci, dzieki ktéemu robot jest bardzo odporny
na wszelkie préby wytrgcenia rownowagi oraz ewentualnej wywrotki
spowodowanej poprzed uderzenie robota przeciwnika w bok.

- Stalowa blacha posiada duzg mase docigzajgcg przy matym wykorzystaniu
powierzchni uzytkowej, ktora moze zostaé uzyta na umiejscowienie
dodatkowych czujnikéw zamiast kolejnych docigzen w formie doklejanych
odwaznikow.

d) Obudowa drukowana w technologii druku przestrzennego (medodg FDM) z uzyciem
czarnego filamentu PLA, zaprojektowana przez Jana Sobieckiego przy uzyciu programu firmy
Autodesk - Fusion 360. Dla lepszej wizualizacji modelu gotowego, autor projektu wykonat tak
zwane "Rendery" czyli wizualizacje gotowego modelu, wraz z naniesieniem kolorow oraz
wartosci fizycznych na danych materiatéw by okresli¢ szacowang mase modelu przed jego
budowa.




e) Czujniki Sharp GP2Y0A41SKOF (Analogowe): uzyte wielokrotnie nigdy nie zawodzity.
Ich najwiekszym atutem jest niemoznos¢ ich oszukania. Czujniki te dziatajg na zasadzie
wykrywania emitowania podczerwonego danego obiektu bedacego w zasiegu ich widzenia.
Niezaleznie od koloru, struktury obiektu a nawet jego temperatury, czujniki te sg s stanie wykry¢
ten obiekt. Podczas badania czujnikow zauwazono jednak, ze kolory ciemne (Czarny) sg
wykrywane pdzniej niz obiekty jasniejsze (Biate, Zotte, Czerwone). Po wykonaiu pomiaréw,
wykazaty one, ze czarne przedmioty byty niezauwazalne dla czujnika o okoto 30-40 mm dalej niz
przedmioty biate, badzZ z6tte. Rdznica jednak jest na tyle niewielka, ze najprawdopodobniej nie
wptywa ona na bezposrednig walke robotow.

f) Silikonowe opony: Tak samo jak na drodze, w walkach robotéw ogumienie to bardzo
istotna rzecz. Najwazniejsze, by robot miat doskonatg przyczepnos$é z ringiem, aby jego kota nie
$lizgaty sie a w razie zderzenia skutecznie przesuwaty przeciwnika na skraj ringu. Konstruktorzy
zdecydowali sie na uzycie silikonu modelarskiego, ktéry jednoczesnie jest prosty do rozrobienia
oraz nadaje $wietng prczyczepnosc kotom na powierzchni ringu. Kluczem do zwyciestwa jest tez
kazdorazowe przemycie opon przed walkg by oczysci¢ je z ewentualnego brudu. Najlepiej w tej
kwestii spisuje sie aceton techniczny.

g) Ptytka SIMS: Jest to mdzg catego robota, odopowiada ona za wykonywanie programu
uzytkownika na podstawie danych zbieranych z czujnikéw. Program napisany w prostym
programie SummoBlocky przez Artura Bedziechowskiego byt udoskonalany aby robot mdgt
sprostac kazdej sytuacji na ringu i dodatkowo poszerzajgc go o kilka manewrdw dla robota
"NEMO 03" kiedy na ringu przypadng specyficzne warunki (np: kiedy czujniki nie wykrywaja
zadnego ruchu, robot z umiarkowang predkoscig kreci sie w miejscu "szukajac" przeciwnika, w
kazdej chwili bgdac gotowym na oddanie szybkiego ciosu frontalnego)



h) Bateria LI-PO 7,4 V: To bank energii dla silnikdw, czujnikéw oraz ptytki robota
minisumo, jest to niezbedna rzecz do funkcjonowania robota.

i) Czujniki podtoza, standardowe czujniki odbiciowe, majgce ostrzegac robota o wjezdzie
na niebiezpieczne pole krawedzi ringu, napisany program uzytkownika w tym wypadku
nakazywat robotowi wykonanie manewru ucieczki z miejsca niebezpiecznego.

3. Innowacje:

Z racji uzytej ptytki stalowej jako podstawy robota "NEMO 03" oraz dobraniu
zpotymalizowanych wymiaréw obudowy, umozwiwito to na wprowadzenie tajnej broni robota,
jaka miata by¢ swoista sktadana "Ptachta na byka" lecz w tym wypadku "bykiem" miatby¢ robot
przeciwnika. Jak to miatoby dziata¢? Umieszczone we wnetrzu robota serwo modelarskie SG 90
w chwili rozpoczecia walki dostaje impuls od ptytki na opuszczenie drucika z "flagg" na jej koricu,
operacja miataby na celu oszukanie robota przeciwnika, ktéry pomylitby flage ze swoim celem,
wjezdzajgc catym impetem w zawieszong na cienkim druciku kartke papieru badz innego
lekkiego materiatu, robot ten w najlepszym wypadku od razu miatby wypasé z ringu.



Na rysunku powyzej wida¢ wspomniang "flage" w trybie "Walka"



Na rysunku powyzej wida¢ wspomniang "flage" w trybie "Oczekiwanie"






