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30rhis v vznikl po zkuSenostech s predchozimi roboty, u kterych byl problém s dynamickymi
vlastnostmi podvozku. To bylo zpusobeno tim, Ze minulé verze naSich robotu mdi ve smes
dva stejnosmerné motory (Callis, Merkur) na kterych se reguloval vykon atim robot zatécel.
Hlavni nevyhody tohoto systému byly:

Setrvacnost pohonu -V prudké zatacce bylo potreba jedno z kol vyrazne
zpomalit, pripadne zastavit. To neni zcela bez potizi, protoZe pouZité pohony nemely
Z&dnou zpetnou vazbu, ze které by se dal ziskat ngjaky Udaj o rychlosti. Takze
jedinym zpusobem jak kolo dostatecne rychle zpomalit bylo reverzovat motor na
nejakou urcitou dobu. Problém je vtom, Ze tato doba se meni podle rychlosti robota.
Nestabilitapodvozku — Robot musel vdusledku toho, Ze mel pouze dve kola
pripojend na motory mit jeste ngjaké treci elementy, které zarucovaly definovanou
vzdaenost senzoru od trate. Robot mel urcitou vuli v néklonu proti podloZce, takze
nebylo mozné na sniméani cary pouZzit cidla s presnou optikou.

Spatné vyuziti vykonu pohonu — Robot narovné cére nejel tak rovne jak by
bylo treba, ale caru krizoval. Delo se to tim, Ze pohony mely nenulovou setrvacnost,
takZe na zmenu polohy céry se nedalo dostatecne rychle reagovat. Navic toto
krizovani cary melo za nésledek to, Ze motory zdaleka nebyly vyuZity na maximum,
protoZe jeden z nich byl vzdy zpomalen.

Proto jsme se na letodni rocnik souteze ISTROBOT 2006 [3] rozhodli postavit revolucniho
robota s Uplne odlisnou konstrukci. To se ale pozdgji ukazalo, jako ne zrovna Stastny népad,
protoZe odladit novy ridici systém zabralo mnohem vic casu, nez jsme cekali.

Rozhodli jsme se pro konstrukci trikol ého podvozku kde predni kolecko je zataceci (zkouseli
jsme i opacnou variantu se zatacecim zadnim koleckem, ale ta mela horsi vysedky,
v zatéckach mela priliS pomalou odezvu).



Konstrukce:

Robot 30rbis matedy tri kola, kde predni zataceci kolecko je oviaddno modelarskym servem
HS-81 které je zrychleno externim prevodem 2,5:1 zadni kola jsou pohdnena dvema
stejnosmernymi motory GRAUPNER Speed 300 které jsou pripojeny na kola o d=35mm pres
prevodovku 1:5. VSechny tyto komponenty jsou prisroubovany na duralovy plech T=2,5mm.
Cidla nacéru jsou navlecena na zavitové tyci M3, kterd je na podvozek pripevnena
konstrukci zAl profilu. Na zékladni duralové desce jsou jedte tri zavitove tycky, které slouzi
jako nosné sloupky pro kryt z hadr disku Seagate ST125 :) na kterém je pripevnena v
podstate veSkera el ektronika.

Tato mechanicka konstrukce sice vyreSila vetSinu vyse uvedenych problému, ale na
druhou stranu je mnohem obtizngiSi jgi rizeni, je nutné presne vyladit softwarovy diferencia
na zadnich kolech (Pri pouZiti vhodnejSich motoru by se tento problém pravdepodobne dal
vyresit zapojenim do série.) Také neni snadné spravne nastavit Uhly predniho kolecka, na tyto
pokusy padlo nekolik tesneni 1/4* 2x2mm.

Hlavni prevodovky.
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Prevody serva

Elektronickaridici jednotka je témer celd poskladana z modulu stavebnice MLAB([2]:

Modul PIC16F84DIL1801A osazeny procesorem PIC16F88 (Slave) je pouZit na zpracovani
dat z470nm analogovych cidel na sniméani cary + IR cidla SFH-5110 na detekci prekazky.
Druhy modul PIC16F84DIL 1801A téZ osazeny procesorem PIC16F88 (Master) prebira data
z prvniho procesoru a najejich zaklade ridi pohyb robota.

Motory jsou rizeny modulem HBRIDGEO1A ktery je ovladan softwarovou PWM z master
procesoru. Master procesor je také primo pripojen k servu HS-81.

Na sériové lince mezi obema procesory je paralelne pripojen modul posuvného registru
LEDBARO1A ktery slouzi k zobrazeni stavu cidel ak overeni spravné funkce sériové linky.
Nap§jeni elektroniky je zajisteno modulem LEDROBOTO01A. Modul LEDROBOTO1A také
vizualizuje stav cidel na prekazku.

Modulétor IR signalu pro prijimac SFH-5110 je postaven zobvodu HC4047. IR vysilac a
prijimac je treba umistit tak, aby se jgich optické osy protinay ve vzddenosti, na kterou ma
byt detekovana prekazka.[1]



Zapojeni IR modulatoru:
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Propojeni modulu stavebnice: e =
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Princip rizeni:

Na rizeni robota je pouZzit softwarovy proporcionani regulator se sedmi diskrétnimi stavy (1.
odchylce cary od stredniho cidla odpovida vychylka predniho kolecka). Zesileni reguléaoru je
pevne nastaveno konstantami pro kazdy diskrétni stav. Stejne je vyreSen i softwarovy
diferencid na zadnich kolech.

Experimentovali jsme i spouzitim PD regulatoru, ale nepodarilo se dosahnou lepSich
vysledku nez se samostatnym P-regul dtorem.

Problémy konstrukce:

Stabilitu podvozku se podarilo zlepsit pouze castecne. Robot se ted pri velké rychlosti

v zatackéch preklapi, protoZe je v predu podpiran pouze vjednom bode.

Pouzita cidla z inkoustovych tiskaren mela nedostatecny osvetlovaci vykon a také prilis
malou hloubku ostrosti. ReSenim by mohla byt vymena 470nm LED diod za diody s vySSi
svitivosti a odbrouSeni fresnelovy cocky pred fototranzistorem.

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

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

Podekovani:

Na zaver bych chtel podekovat panu Mgr. Milanu Novotnému ze SPS Strojni a
Elektrotechnické v Ceskych Budejovicich zato Ze, vyrobil podvozek robota a vyfrézoval
bezvadné prevodovky. Dade Ing. Stanislavu Nedvedovi za konzultaci a nastineni mozného
zpusobu rizeni. Pak Mgr. Sinknerové za to, Ze mne uvolnila z nekolika desitek minut vyuky
anglictiny.



