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O co jde?

Projekt PBot vznikl na SPS a VOS Ptibram s cilem zu¢astnéni se narodniho kola soutéze
Eurobot. Eurobot je soutéz autonomnich robott, kteti na htisti 2x3m a v ¢ase 90s plni tkoly
podle kazdoro¢né ménéného zadani. Aktualni zadani je na: www.eurobot.cz. V tomto roce
roboti pomahali se sklizni ovoce a zeleniny tak, ze dopravovali ervené micky predstavujici
rajCata, bilé valeCky pfedstavujici kukufici a oranZové micky predstavujici pomerance do
skorovaci oblasti a podle hmotnosti sklizenych prvkt byli bodové ohodnoceni. Tym PBot se
bohuzel nehomologoval do hlavni soutéze.

Autonomni ¢innost robota

Robot se pohybuje po hiiSti podle herniho planu, jehoz dodrzeni zajiStuje mikropocitac
nezéavislym fizenim kazdého motoru pohonné jednotky. V paméti je zapsana pozadovana
drdha pohybu, kterd se porovnava se skutecné ujetou na zaklad¢ informaci z inkrementélnich
snimaci otaceni hnacich kol podvozku.

Aby robot nenarazil pfi pohybu vpied na prekazku — soupete, je vybaven v pfedni Casti
infratervenymi snimaci. Informace z nich je vyhodnocena fidici jednotkou, ktera rozhoduje o
pokracovani nebo zastaveni pohybu robotu. Po informaci z ¢idel, ze ptekazka zmizela, robot
pokracuje v pohybu.

Nepfetrzité je v provozu pohon nabiraci jednotky, protoZze na draze, po které se robot
pohybuje jsou ¢ervené micky — rajCata, ktera jsou tak automaticky nabirana do zasobniku.

rrrrrr

k vysypani mickti do skorovaci oblasti — sbérného kose na ovoce.

Tym

Do stavby robotu byli zapojeni 2 studenti, pficemz jeden znich mél tento projekt jako
maturitni praci. Oba dva studenti se ucastnili soutéze Eurobot Starter v minulém roce, kdy se
stejnojmennym tymem dokézali zvitézit. Clenové tymu se schazeli ve svém volném Case ve
Skolnich laboratofich a dilnach, které jsou k tomuto ucelu patfi¢né vybaveny. Financovani
projektu bylo také ze Skolnich zdroju.
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http://www.eurobot.cz/

Robot

Podvozek

Robot je postaven na diferencné fizeném dvoukolovém podvozku s jednim opérnym kolem.
Pro pohon jsou pouzity 2 DC motory. Podvozek je vyroben z difevovlaknité desky.

Konstrukce

Vzhledem ke sbirani mickt (,,rajcat) dovnitf robotu, je veskerd elektronika a baterie
umisténa do horni casti konstrukce. Zaklad konstrukce tvoii hlinikové profily a plechy.
Nabiraci mechanismus je také z hlinikovych dild. Nabrani ,rajcete” zajistuji 2 merkurové
hiidele, které¢ jsou ptes femenici pohdnény DC motorem. Cely mechanismus je kyvny. S
robotem je spojen pohyblivym kloubem, takze se miize voln¢ pohybovat nahoru a dolu. Aby
mechanismus drzel ve stejné vysce, je zavéSen na provazu. Bo¢ni kryty jsou vyrobeny ze
zeleného plexiskla.

Elektronika

Zakladem robotu je tidici deska postavena na mikrokontroléru AT89S52, ktera ovlada desky
podfazené. Ostatni desky se pfipojuji pies paralelni rozhrani s 10 pin konektorem (8 bit data +
napajeni).

Deska pro fizeni motord obsahuje 2 H-mustky L6203, pro néZ signél generuje také AT89S52.
Tato deska zaroven zpracovava data z inkrementalnich senzord z kol. Z tidici desky tato
deska dostava instrukce o sméru a vzdalenosti, jakou ma ujet.

Deska pro zpracovani dat z infracervenych dalkomérti obsahuje mikrokontrolér ATmega8.
Protoze vystup zdalkomérd je analogovy, je vyuzit A/D prevodnik integrovany
v mikrokontroléru. Deska je pfipojena na externi pieruSeni v fidici desce.

Deska pro ovladani serva na vysypavani hernich prvki obsahuje mikrokontrolér ATmegas.
Pro generovani 50Hz je vyuzit 16 bitovy Cc¢itac/Casovac taktovany z vnitintho 2MHz
oscilatoru.

Deska pro automatické vypnuti po 90s, ktera odpoji Vveskerou elektroniku od baterie.
Obsahuje mikrokontrolér ATtiny 13.

Senzory
Pro detekci soupete ma robot tii infracervené dalkoméry Sharp GP2Y0A21 umisténé vpiedu.
Pro odometrii méa na obou kolech infracervené inkrementalni senzory.

Napajeni
Olovéna hermeticka baterie 12V / 2,2 Ah. Napajeni je pfipojeno pies central stop, vypinac a
pojistku.

Technicky plakat

Kazdy tym, ktery se soutéze Eurobot Gi€astni musi vytvofit technicky plakat, na kterém
srozumitelné predstavi svého robota navstévnikiim robotnického dne. Plakat je volné
stazitelny na adrese:
http://www.projects.paulmark.cz/lib/exe/fetch.php?media=pbot2010_poster.pdf

Fotografie robotu
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http://www.projects.paulmark.cz/lib/exe/fetch.php?media=pbot2010_poster.pdf

Obr. 1: robot na hfisti
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Obr. 2: detail pohonu nabirani

Obr.3: detail kotouce pro inkrementalni senzor

Dalsi informace

Web jednoho ¢lena tymu — http://www.projects.paulmark.cz
Soutéz Eurobot — http://www.eurobot.cz

Stranka ptihlasenych tymu - http://www.eurobot.cz/teams2010.php#pbot

4/4


http://www.projects.paulmark.cz/
http://www.eurobot.cz/
http://www.eurobot.cz/teams2010.php#pbot

