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Cel pracy

* Opracowanie konstrukcji autonomicznego robota mobilnego, ktory
po zdalnym zadaniu okreslonej sekwencji kierunkow jazdy bedzie
w stanie samodzielnie pokona¢ trase oraz oming¢ przeszkody
postawione na torze

* Komunikacja z robotem poprzez modut bluetooth
» Zastosowanie czujnikow: odlegtosci, odbiciowych, enkoderow

* Wykonanie prototypu o wymiarach 100 mm x 100 mm
(dtugosc¢ x szerokosc)




Rodzaje robotow mobilnych

a) ustugowe — duza autonomia, poruszanie sie w srodowisku
dostosowanym do potrzeb ludzkich,

Rys. 1. Autonomiczny samochdéd Google Rys. 2. Robot sprzatajgcy iRobot Roomba




Rodzaje robotow mobilnych

b) przemystowe — duza lub umiarkowana autonomia, operowanie
w srodowisku kontrolowanym, o matej zmiennosci,

Rys. 3. Roboty stosowane w magazynach firmy Amazon




Rodzaje robotdw mobilnych

c) terenowe — duza lub niewielka autonomia, poruszanie sie gtdwnie
w srodowisku niezmodyfikowanym przez cztowieka.

s

Rys. 4. Koncepcja dostawczego drona firmy Amazon Rys. 5. tazik marsjanski zespotu Legendary Rover




Dobor elementow

Silnik Pololu z obustronnym watem:

* napiecie zasilania: 3V -9V,

* prad bez obcigzenia (6 V): 120 mA,

* prad przy zatrzymanym wale (6 V): 1600 mA,
* predkos¢ bez obcigzenia (6 V): 400 obr/min,

* moment obrotowy (6 V): 1,6 kg-cm (0,15 Nm),

www.pololu.com

Rys. 6. Silnik Pololu z obustronnym watem

* przetozenie: 75.81:1,

* wymiary korpusu: 24 x 10 x 12 mm.




Dobor elementow

Analogowy czujnik odlegtosci SHARP GP2Y0A51SKOF:

* zakres pomiarowy: od 2 do 15 cm,

* napiecie zasilania: 4,5V do 5,5V,
* Sredni pobdr pradu: 12 mA,

* czestotliwos¢ odswiezania: 60 Hz,

* wyjscie: analogowy sygnat napieciowy, //

*wymiary: 27 x 13,2 x 14,2 mm. . .
Rys. 7. Czujnik odlegtosci SHARP GP2YOA51SKOF




Dobor elementow

Transoptor odbiciowy KTIR0711S:
* maksymalne napiecie diody IR: 5V,

* maksymalny prad diody IR: 50 mA,
* maksymalne napiecie kolektor-emiter: 30V,

* maksymalny prad kolektora: 20 mA.

Rys. 8. Transoptor odbiciowy KTIR0711S




Dobor elementow

Zestaw enkoderdow optycznych do micro silnikow Pololu:
* napiecie zasilania: 5V,
* pobor pradu: 12 mA,
* rozdzielczos¢:
= 3 topatki: 12 impulsdéw na obrot silnika,

= 5 topatek: 20 impulsdw na obrot silnika,

* wymiary: 9,6 x 11,6 mm.

Rys. 9. Enkodery optyczne Pololu




Projekt uktadow elektronicznych
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Rys. 11. Dolna ptytka PCB
Rys. 10. Gdrna ptytka PCB




Sterowanie

Sterownik robota mobilnego Sterownik robota mobilnego Sterownik robota mobilnego
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Rys. 12. Aplikacja — ekran startowy Rys. 13. Aplikacja — zadawanie trasy  Rys. 14. Aplikacja — sterowanie maualne
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Rys. 15. Gtéwny algorytm sterowania
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Rys. 16. Algorytm sterowania — omijanie przeszkody



Konstrukcja

Rys. 17. Model robota Rys. 18. Wykonany prototyp




Podsumowanie

* Zrealizowano cel pracy.

* Prototyp dziata zgodnie z zatozeniami.

* Algorytm pokonywania przeszkdd moze zostaC rozwiniety, umozliwiajac
omijanie obiektow o nieregularnych ksztattach.

* Istnieje mozliwos¢ wykonania wiekszego robota, realizujgcego podobne
zadania, np. na potrzeby operowania w magazynie.

* Konstrukcja stanowi dobrg platforme do modyfikacji (np. robot inspekcyjny).




Dziekuje za uwage




