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SILESIAN PHOENIX

Rys. 2. Logo zespotu Silesian
Phoenix [zrodto:

Rys. 1. Logo SKN Al — METH https://sknaimeth.polsl.pl/]

[zZrédto:
https://sknaimeth.polsl.pl/]

Rys. 3. Zespot Silesian Phoenix podczas zawoddw ERC 2019 w Kielcach


https://sknaimeth.polsl.pl/
https://sknaimeth.polsl.pl/

Cel 1 zakres projektu

Modernizacja prototypu manipulatora
robota eksploracyjnego Phoenix |,
obejmujgca swym zakresem zmiany w
budowie uktadu mechanicznego,
elekironicznego, oraz oprogramowania

sterujgcego

Rys. 4. Manipulator v1.0 przed zmianami
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/atozenia projektowe

Poduktad
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Mechaniczny
Masa catkowita: < 12kg
Lasieg: od -20 cm do 150cm
Udzwig: 2kg

Samohamownos$¢  uktaddw
napedowych

vV v v Vv
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Elektryczno-elektroniczny
Zasilanie 12V
Modutowose
Informacja kgtowa

Komunikacja z wykorzystaniem
monitora portu szeregowego oraz
Bluetooth

l

Sterowania

» Algorytm kinematyki prostej

» Aplikacja
mobilne

Nna

urzqgdzenia



Przeglgd réznych
rozwigzan

Rys. 6. Manipulator zespotu Argo




Uktad mechaniczny:
« Duza masa 18kg
« Ograniczony zakres ruchu 3. osi

/0 pgzngn]e 7 « Staby silnik 4. osi

budowdg

manipulatora lekiryc . »
« Bark jednolitego poziomu napiec

« Prototypowy i tymczasowy gtowny

‘ uktad elektroniczny

« Brak standardu ztgczen
* Problem komunikacji z chwytakiem

Uktad elekiryczno-elekironiczny:

Rozpoznanie
S+O byc h p U n kTéW Rys. 7. Model CAD

Uktad sterowania: manipulatora v1.0

* Nieprzetestowany uktad sterowania przygotowany na
platforme STM NUCLEO
« Brak pokazowego systemu sterowania
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M O d e I'ﬂ IZO CJ O . 8. Modyfikacja konstrukciji
uktadu
mechanicznego

Rys. 10. Naped 3. osi

Rys. 9. Naped 2. osi

Gtowne modyfikacje:

Zamiana profili aluminiowych
konstrukcji nosnej na sklejke

Nowe koncepcje napedow

Zastosowanie elementow Rys. 11. Naped 1. osi
drukowanych w celu
zmniejszenia masy konstrukcji

Wymiana ptyty podstawy

Rys. 13. 3. czton manipulatora

Rys. 12. Naped 4. osi



Modernizacja
uktadu i B
e | e kT rycz Nne g @) Rys. 14. Potencjometr ograniczajgcy

ruch 4. osi

» Ujednolicenie systemu
napieciowego na 12V

» Dobdr niezbednych elementow
elektroniki: przetwornicy,
bezpiecznikdw, przewodow
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» Dotozenie potencjometrow
oraz wytgcznikdw krancowych
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» Zastosowanie spodjnego systemu

ztqcz ~ G
» Przygotowanie dokumentacii 6 ) idiee csaseos Siblease Eg : é
projektowe; LSS : ; = s W Gl
» Opracowanie drukowanego < g gt
uktadu PCB . . . . e .2 ok’ @
Rys. 16. Potencjometr informujgcy o potozeniu
katowym 1. osi Rys. 17. Projekt drukowanego obwodu PCB
zrodto zdjec:

https://botland.com.pl/pl/




Modernizacja
uktadu
sterowania

Opracowanie systemu
dziatania systemu

Przygotowanie standardu
komunikacii

Implementacja regulatora
typu P

zrodto zdjec:
https://botland.com.pl/pl/

UART
Bluetoogjnéﬂtimcamn UART
: ] ) Modut Bluetooth
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= Chwytak
Arduino Micro
Sygnat cyfro /5
‘ vanat cyrowy (015V) ¥ Sterowniki silnikdw
Syygnat PWM
Silniki
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Sygnat analogowy (0-5V)

Potencjometry

UART
Masin board
ARDUINO MEGA 2560 Sygnat cyfrowy (0/5V)

A

Rys. 18. Schemat systemu sterowania
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Rys. 19. Schemat dziatania systemu komunikacji Bluetooth



Testy
POPrawnoscCi \, -
dZiO’fO niQ Rys. 20. Przektadnia 1. osi

Weryfikujgce poprawnosc
dziatania wszystkich
napedow

Sprawdzajgce uktad
elektroniczno-elektryczny

Rys. 22. Przektadnia zebato-pasowa 4. osi




Testy
DOPrawnosci
dziatania

Rys. 23. Funkcjonowanie wytgcznikdw krancowych

Funkcjonowania algorytmu
sterowania za pomocg portu
szeregowego

Funkcjonowania aplikacji
sterujgce]

Sterowania manipulatorem
za pomocq aplikaciji

Rys. 24. Sterowanie manipulatorem v1.5




Testy
funkcjonalnosci

Rys. 25. Manipulator w

- Obcigzalnosci . .
maksymalnie wyprostowane]

. Zakresu ruchu pozycii

- Powtarzalnosci
pozycjonowania

- Sztywnosci

Ry/SB278 e st dokladnosci pozycjonowania Rys. 28. Test obcigzenia 2 kg



Podsumowanie

» Masa catkowita: 10kg

» Przestrzen robocza: -30cm do
120cm

» Obcigzalnosc: 2kg
» Lekka i wytrzymata konstrukcja

» Dobrze dziatajgcy uktad
elektryczno-elektroniczny

» Dobrze dziatgjgcy system
komunikaciji oraz poprawnie
dziatajgca aplikacja

» Koniecznos¢ dopracowania
napedow

» Problemy ze sztywnoscig

» Zalecane zastosowanie
regulatora typu PD lub PID

Rys. 29. Model CAD prototypu manipulatora v1.5




Dziekuje za uwage



