Projekt 1 wykonanie
robota klasy
Micromouse

AUTOR: KAMIL BUGDO®
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Cel pracy

Celem projektu jest zaprojektowanie oraz wykonanie robota klasy
Micromouse, kiory bedzie poruszat sie po labiryncie w sposob
autonomiczny.
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[akres pracy

» Zdefiniowanie zatozen
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» Analiza istniejgcych rozwigzan
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» Opracowanie projektu uktadow mechanicznego, elekironicznego,
zasilania

» Wykonanie uktaddw zgodnie z opracowanymi projektami

» Opracowanie oprogramowania do obstugi uktadow sensorycznych
| wykonawczych

» Weryfikacja dziatania robota, analiza wynikdw i sformutowanie
whnioskow



/definiowanie zatozen

Autonomicznosc

Lbieranie i przetwarzanie informaciji o srodowisku

>
>
» Poruszanie sie w sposob kontrolowany
» Komunikacja z uzytkownikiem

>

Minimalne wymiary
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Analiza istniejgcych rozwigzan

Robot

Czujnik odlegtosci
Enkoder
Mikrokonftroler
Silniki

Zasilanie

Green Giant
V4.2

Czujnik odlegtosci
Enkoder

Green Giant Mikrokontroler
5.19v Silniki

Zasilanie

Czujnik odlegtosci
Enkoder

Didi Mikrokontroler
Silniki
Zasilanie

Czujnik odlegtosci
Enkoder

Let Me Out Mikrokontroler
Silniki
Zasilanie

Czujnik odlegtosci
Enkoder

Rapid Mikrokonftroler
Silniki
Zasilanie

Rozwigzania

Fotografia

TEFT4300+SFH4545
Zintegrowany IE2 512
STM32F405RGT6

Fauhalber 1717R(6V)
120mah LiPo 2s1p
TEFT4300+SFH4550
Zintegrowany IE2 512
STM32F405RG

Fauhalber 1717R(6V)
300mah 45C LiPo 2S1P (7.4V)

SFH4550+SFH313FA
Magnetyczny AS5040
STM32F103RBT6

DC Micro Pololu HP
LiPo 7.4V
SFH4550+SFH313FA
Brak

AVR Atmega 128
Krokowe S20STH30-0604A
Li-Po 7.4 V 250mAh
SFH4511+TEFT4300
Magnetyczny AS5304
STM32F405RGT6

DC Micro Pololu HP 10:1
Li-Po 7.4V
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Opracowanie projektu uktadu
mechanicznego

www.pololu.com

www.pololu.com
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Opracowanie uktadu

elektronicznego - uktad logiczny
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Opracowanie uktadu
elektronicznego—czujnik odlegtosci
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Opracowanie uktadu
elekfronicznego - enkodery
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Opracowanie uktadu
elektronicznego - komunikacjo

Przyciski operacyjne

USART

HCO4_RXD_3
HCO4_TXD_&

CONN_O[LX04

USB

J2
USB_O0TG

PA12_USB

PA11_USB

CONN_O1X04
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— SW3
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GND

przyciskl
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TACT-SWITCH
GND

przycisk2

Dioda frybu

660R
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R28 pq2

GND
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Opracowanie uktadu
elekfronicznego - sterowanie
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Opracowanie uktadu zasilanio
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Wykonanie uktaddw zgodnie z
opracowanymi projektami
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Wykonanie uktaddw zgodnie z
opracowanymi projektami
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Opracowanie oprogramowania

» ,,0" —wybor kierunku ruchu: w

E . Bezprzewodow
» ,, 1" —wybor kierunku ruchu: w @ G praesyl danych

» ,,2" —wybor predkosci. Nalezy @ﬁ
podawac jako wartosc PWM

e o
255),

» 3" —obroty w prawo,

" kaad mechaniczny Uktad sensoryczny Komumkaqa
» 4" —obroty w lewo, -
rmac

e diodami IR, - obstuga USART,
i Tw informacji - obstuga diody tryb

"
> - S O totranzys tora h, p twarzan
1 o - zbiera i przetwarzanie informacji

nigciu przyci kOP acyjnego,

Przesyt danych
przez USART

oi losc1 impulséw na e kod ach,
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Weryfikacja dziatania robota,
analiza wynikow i wnioski

» Sprawdzenie czy robot poprawnie reaguje na komendy
zaimplementowane w kodzie,

» Analiza zaleznosci pomiedzy wartoscig napiecia zwracang przez
czujniki odlegtosci, a dystansem do przeszkody,

» Sprawdzenie czy predkosci obrotowe silnika prawego i lewego sg
takie same (czy robot jezdzi po linii prostej) dla réznych wartosci
PWM.
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Weryfikacja — reakcje ha komendy

& COMS5 (Maple Mini)

czujnik
czujnik
czujnik Z
czujnik :
czujnik
czujnik
droga = Z
czujnik
czujnik
czujnik 2
czujnik :
czujnik
czujnik

dl‘ oga =

Zardwno NL, jak i CR

Vyslij

9600 baud
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Weryfikacja — analiza wartosci z

kow odlegtosci

czujniki0, 1,4, 5
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Weryfikacja — prostoliniowos¢ ruchu

Sygnat PWM
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200

Droga przebyta
[mm]
620
635
625
1160
1180
1090
1620
1580
1630
1610
1580
1600

Odlegtosé od

Lewej

25

40

10
-320
-320
-420
-470
-520
-325
-120
-350
-260

Prawej

75

60

90
420
420
520
570
620
425
220
450
360
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Podsumowanie

» Opracowano uktady mechaniczny, elekironiczny, zasilania.
» Wykonano robota zgodnie z projektem.
» Opracowano oprogramowanie sterujgce.

» /weryfikowano dziatanie robota.
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Kontynuacja projektu

» Rozwdj oprogramowania sterujgcego poprzez dodanie regulatora
PID, ktdry pozwoli na korekcje toru jazdy robota, dodanie algorytmu

przeszukiwania labiryntu oraz autonomicznego sterowania robotem,

usprawnienie istniejgcego oprogramowania

» Dodanie zyroskopu, ktorym bedzie mozna kontrolowac kgt obrotu
robota,

» Zaimplementowanie sposobu filfracji danych z sensorow,

» Dodanie uktadu chronigcego uktad przed zwarciem, przepieciem
lub odwrotnym podtgczeniem baterii.
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IPKM Projekt Inzynierski

Gliwice 2017/18




O Projekt i wykonanie robota
Uﬂ,..,. klasy Micromouse

Projektowanie Projektowanie i wykonanie

m C d schematu ptytki PCB

Opracowanie
oprogramowania

Gotowy robot
klasy Micromouse

0

Analiza
dziatania

Programowanie
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O Projekt i wykonanie robota
LIP klasy Micromouse

Projektowanie ~ . ' Projektowanie i wykonanie

schematu ptytki PCB
[(Cad/mm== . [

Opracowanie
oprogramowania

Bezprzewodowy
przesyt danych
Modut HC-06 (Bluetooth)

Przesyt danych

przez USART
[ Mikrokontroler STM32F103C8T6 ]
[ Uktad mechaniczn y ][ Uktad senso ryczny ][ Komunikacja ]

peracyis

Wykonany robot
klasy Micromouse

Analiza
dziatania

+ Instytut Podstaw Konstrukcji Maszyn
/‘ Rodzaj pracy: Projekt Inzyniersk
Projekt i wykonanie robota klasy Mici se
- Kamil Bugdot

Programowanie
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