Prototyp manipulatora do
robota eksploracyjnego



Cel pracy

Opracowanie koncepcji manipulatora
Zaprojektowanie i wykonanie uktadu mechanicznego
Zaprojektowanie i wykonanie uktadu elektrycznego

Stworzenie biblioteki stuzgcej do sterowania osiami do
srodowiska Arduino



Opracowanie koncepcji manipulatora




Opracowanie koncepcji manipulatora










Opracowanie koncepcji manipulatora

Roboty przemystowe Roboty robotow saperskich
5/6 stopni swobody Do 7 stopni swobody
Sztywny, ciezki korpus Lekka konstrukcja

Napedy elektryczne AC serwo Daleki zasieg



Opracowanie koncepcji manipulatora




Zatozenia konstrukcyjne

Zasieg - okoto 1,5m nad ziemig
Udzwig — 2kg
Napedy elektryczne

Modutowa konstrukcja



Typy przektadni

Walcowe wielostopniowe
Planetarne
Slimakowe
Cykloidalne

Harmoniczne



Przektadnie slimakowe




Przektadnie cykloidalne




Przektadnie cykloidalne




Przektadnie cykloidalne




Uktad sterowania




Uktad sterowania
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Pololu
G2 High-Power

Arduino MEGA 2560

Do komunikacji
z chwytakiem




Wywotanie
funkcji

Odczytanie pozycji osi

Aktualna pozycja osi

Zadana pozycja

PWM = PID.compute()

Kierunek obrol

tow = Dodatni

Wywotanie
funkcji

Wprowadzenie wartosci PWM

Kierunek obrotéw = Dodatni

Kierunek obro

tow = Ujemny

Ustaw wartos¢ PWM na wyjsciu

Kierunek obrotéw = Ujemny

Ustaw wartos¢ PWM na wyjsciu
Zadana pozycja = Aktualna pozycja

Koniec
funkcji










