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30rbis v vznikl po zkuSenostech s pfedchozimi roboty, u kterych byl problém s dynamickymi
vlastnostmi podvozku. To bylo zpiisobeno tim, Ze minulé verze nasich robotlh méli ve smés
dva stejnosmérné motory (Callis, Merkur) na kterych se reguloval vykon a tim robot zatacel.
Hlavni nevyhody tohoto systému byly:

e Setrvac¢nost pohontl - V prudké zataéce bylo potieba jedno z kol vyrazné
zpomalit, pfipadné zastavit. To neni zcela bez potiZi, protoze pouzité pohony nemély
zadnou zpétnou vazbu, ze které by se dal ziskat néjaky udaj o rychlosti. Takze
jedinym zptisobem jak kolo dostate¢né rychle zpomalit bylo reverzovat motor na
néjakou urcéitou dobu. Problém je v tom, Ze tato doba se méni podle rychlosti robota.

e Nestabilita podvozku — Robot musel v diisledku toho, ze mél pouze dvé kola
pfipojena na motory mit jeSté n¢jaké tieci elementy, které zaru¢ovaly definovanou
vzdalenost senzort od trat€. Robot mél urcitou viili v nédklonu proti podloZzce, takze
nebylo mozné na snimani ¢ary pouZit ¢idla s pfesnou optikou.

e Spatné vyuziti vykonu pohontl — Robot na rovné &ate nejel tak rovné jak by
bylo tfeba, ale ¢aru kiizoval. Dé€lo se to tim, ze pohony mély nenulovou setrvacnost,
takZe na zménu polohy ¢ary se nedalo dostate¢né rychle reagovat. Navic toto
ktizovani ¢ary mélo za nasledek to, Ze motory zdaleka nebyly vyuzity na maximum,
protoze jeden z nich byl vzdy zpomalen.

Proto jsme se na letosni ro¢nik soutéze ISTROBOT 2006 [3] rozhodli postavit revolu¢niho
robota s uplné odliSnou konstrukci. To se ale pozd¢ji ukazalo, jako ne zrovna $t’astny napad,
protoze odladit novy fidici systém zabralo mnohem vic ¢asu, nez jsme ¢ekali.

Rozhodli jsme se pro konstrukei tfikolého podvozku kde predni kolecko je zataceci (zkouseli
jsme i opacnou variantu se zata¢ecim zadnim koleckem, ale ta méla horsi vysledky,
v zatackach méla pfili§ pomalou odezvu).



Konstrukce:

Robot 30rbis ma tedy tfi kola, kde ptedni zataceci kolecko je ovladdno modelatskym servem
HS-81 které je zrychleno externim pievodem 2,5:1 zadni kola jsou pohanéna dvéma
stejnosmérnymi motory GRAUPNER Speed 300 které jsou pfipojeny na kola o d=35mm pies
prevodovku 1:5. VSechny tyto komponenty jsou pfisSroubovany na duralovy plech T=2,5mm.
Cidla na ¢aru jsou navlecena na zavitové ty¢i M3, ktera je na podvozek piipevnéna
konstrukci z Al profilt. Na zakladni duralové desce jsou jesté tii zavitové tycky, které slouzi
jako nosné sloupky pro kryt z hadr disku Seagate ST125 :) na kterém je pfipevnéna v
podstaté veskera elektronika.

Tato mechanickd konstrukce sice vyftesila vétSinu vyse uvedenych problémt, ale na
druhou stranu je mnohem obtiznéjsi jeji fizeni, je nutné piesné vyladit softwarovy diferencial
na zadnich kolech (Pii pouziti vhodné&jSich motorti by se tento problém pravdépodobné dal
vyfesit zapojenim do série.) Také neni snadné spravné nastavit thly predniho kolecka, na tyto
pokusy padlo nékolik tésnéni 1/4“ 2x2mm.

Hlavni ptevodovky.



Ptevody serva

Elektronicka fidici jednotka je témét celd poskladana z moduli stavebnice MLAB(2]:
Modul PIC16F84DIL1801A osazeny procesorem PIC16F88 (Slave) je pouzit na zpracovani
dat z 470nm analogovych ¢idel na snimani ¢ary + IR ¢idla SFH-5110 na detekci piekazky.
Druhy modul PIC16F84DIL1801A téz osazeny procesorem PIC16F88 (Master) ptebira data
z prvniho procesoru a na jejich zékladé fidi pohyb robota.

Motory jsou fizeny modulem HBRIDGEO1A ktery je ovladan softwarovou PWM z master
procesoru. Master procesor je také piimo ptipojen k servu HS-81.

Na sériové lince mezi obéma procesory je paralelné ptipojen modul posuvného registru
LEDBARO1A ktery slouzi k zobrazeni stavii ¢idel a k ovéteni spravné funkce sériové linky.
Napéjeni elektroniky je zajisténo modulem LEDROBOTO01A. Modul LEDROBOTO1A také
vizualizuje stav ¢idel na ptekazku.

Moduléator IR signalu pro pfijima¢ SFH-5110 je postaven z obvodu HC4047. IR vysilac a
piijimac je tieba umistit tak, aby se jejich optické osy protinaly ve vzdalenosti, na kterou ma
byt detekovana piekazka.[1]



Zapojeni IR modulatoru:
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Propojeni modultl stavebnice:
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Princip Fizeni:

Na fizeni robota je pouZzit softwarovy proporcionalni regulator se sedmi diskrétnimi stavy (t;.
odchylce cary od stiedniho ¢idla odpovida vychylka ptedniho kolecka). Zesileni regulédtoru je
pevné nastaveno konstantami pro kazdy diskrétni stav. Stejné je vyfesen 1 softwarovy
diferencial na zadnich kolech.

Experimentovali jsme i s pouzitim PD regulatoru, ale nepodafilo se dosahnou lepSich
vysledktll nez se samostatnym P-regulatorem.

Problémy konstrukce:

Stabilitu podvozku se podatilo zlepsit pouze ¢aste¢né. Robot se ted’ pii velké rychlosti

v zatackach preklapi, protoze je v pfedu podpiran pouze v jednom bodg.

Pouzita cidla z inkoustovych tiskaren méla nedostatecny osvétlovaci vykon a také ptilis
malou hloubku ostrosti. ReSenim by mohla byt vyména 470nm LED diod za diody s vyssi
svitivosti a odbrouseni fresnelovy cocky pted fototranzistorem.

Zdroje:
e [1] Novak, Petr : Mobilni Roboty - pohony, senzory, rizeni. BEN r.v. 2005

o [2] www.mlab.cz
e [3] www.robotika.sk
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