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O co jde?

Projekt PidiBot vznikl na SPS a VOS Piibram s cilem zu¢astnéni se narodniho kola soutéze
Eurobot Starter. Eurobot Starter je soutéz dalkoveé ovladanych robotu, kteti na hiisti 2x3m a
v case 90s plni tkoly podle kazdoroéné ménéného zadani. Aktudlni zadani je na:
www.eurobot.cz. V tomto roce roboti pomahali se sklizni ovoce a zeleniny tak, ze
dopravovali Cervené micky pfedstavujici rajcata, bilé valeCky predstavujici kukufici a
oranzov¢é micky predstavujici pomerance do skorovaci oblasti a podle hmotnosti sklizenych
prvki byli bodové ohodnoceni. PidiBot zvladl tuto ¢innost vyborné a zaslouzené ziskal 2.
misto!

Cinnost robota

Robot je dalkové fizeny, tudiZ je k jeho fizeni potieba pilota. Pilot m& ovladani s dvéma
joysticky, které je srobotem spojeno pétimetrovym kabelem. Po odstartovani 90-ti
vtefinového zépasu pilot zapind motor pohangjici nabiraci mechanismus a vyjizdi, aby
posbiral do sebe co nejvice cervenych mickil (raj¢at) a pred sebou tlac¢i bilé valecky
(kukuftice). Po dojeti ke skorovaci zoné€ se robot otoci a pomoci serva otevie klapku a rajcata
gravitaci vjedou do skorovaci zony.

Tym

Do stavby robotu byli zapojeni 4 studenti, ktefi podle pravidel stavéli robot sami a vyuzivali
moznost odborného dozoru, kterym byli ochotni profesofi. Tym byl slozen ze studentl
pfevazné tretiho roéniku, z nichz dva se této soutéZe tiastnili v minulém roce. Clenové tymu
se schazeli ve svém volném case ve Skolnich laboratofich a dilnach, které jsou k tomuto tcelu
patfi¢né vybaveny. Financovani projektu bylo také ze Skolnich zdrojt.

Robot

Podvozek

Robot je postaven na diferenéné fizeném dvoukolovém podvozku s dvéma opérnymi
kulickami (ptivodné pouzivané vle¢né kolecko se spravné neotacelo). Pro pohon jsou pouzity
2 DC motory. Podvozek je vyroben z dievovlaknité desky.
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http://www.eurobot.cz/

Konstrukce

Vzhledem ke sbirani mickt (,,rajcat) dovnitf robotu, je vesSkerd elektronika a baterie
umisténa do horni casti konstrukce. Zaklad konstrukce tvoii ,témétnavSepouzitelna*
stavebnice Merkur a deska z cerveného plexiskla, ktera zpeviiuje vrsek konstrukce. Nabiraci
mechanismus je také z Merkuru. Nabrani ,,rajcete zajistuji 2 merkurové hiidele, které jsou
pfes femenici pohanény DC motorem. Cely mechanismus je kyvny. S robotem je spojen
pohyblivym kloubem, takze se muze voln¢ pohybovat nahoru a dolu. Aby mechanismus drzel
ve stejné vysSce, je zavéSen na provazu. Bo¢ni a vrchni kryty jsou vyrobeny z prihledného
plexiskla.

Elektronika

Pro fizeni podvozku jsou pouzity 2 H-mistky L6203. PWM signal pro regulaci rychlosti
generuje Casova¢ NE556. Pohyb robotu je fizen jednim joystickem s tlacitkem na vrchu. Na
tlacitko jsou pfipojeny enable vstupy obou H-mustkti. Robot jede pouze pfi stisklém tlacitku.
PWM signdl se posila do obou vstupti, do jednoho jde ptimo a do druhého pies invertor. Diky
tomu je mozné fidit pomoci 1 potenciometru rychlost a smér jednoho motoru zarover.

Pro ovladani serva, které slouzi pro vysypavani hernich prvki je pouzit mikrokotrolér
ATmega 8 programovany v ,,Cécku* v prostfedi CodeVisionAVR. Mikroprocesor bézi na
vnitinim RC oscilatoru o taktu 2 MHz, tato frekvence je vhodna pro generovani SOHz 16-bit
casovacem. Mikrokontrolér dale slouzi pro ovladani svételnych efekt - LEDek (modrych a
bilich), které jsou na predni ¢asti robotu. V robotu jsou jest¢ nainstalovany 4 cervené diody,
které se rozblikaji vzdy pfi nabrani ,,rajcete®.

Napajeni
Olovéna hermetickd baterie 12V / 7Ah. Napdjeni je pfipojeno pies central stop vypinac a
pojistku.

Technicky plakat

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

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

Obr. 1: robot na hfisti

Obr. 2: robot z jiného tihlu
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Obr. 4: detail pohonu nabirani
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Obr. 5: mechanismus pro vysypani hernich prvka

DalSi informace

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

Oficialni stranka PidiBot - http://www.projects.paulmark.cz/doku.php?id=pidibot 2010
Soutéz Eurobot — http://www.eurobot.cz

Stranka ptihlaenych tymu - http://www.eurobot.cz/teams2010.php#pidibot
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