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ROBOTICS ARMS1 — ulotka informacyjna

1. Ogodlna specyfikacja:

Autonomiczny Robot Mini Sumo ARMSL to dwukotowy robot jedzacy przystosowany
do walk w zawodach robotéw mini-sumo. Robot ARM$iktsia wszystkie rygorystyczne
wymagania techniczne dla klasy robotéw mini-summaadze by wystawiany w zawodach.
Robot ten mge peiné takze rok line-follow’era, czyli robota, poszukagego czarnej linii i
podhzajacego wzdta niej. Ciekavg mozliwoscia jest take sterowanie robotem poprzez pilota
(z kodem RC5) od speu RTV.

ARMS1 moze pracowa jako (fabryczne tryby pracy):

* Robot mini-sumo — ARMS1 wyposaony jest w a 5 nadajnikdw podczerwieni
petniacych funkcg radaru i pozwalagych zlokalizowa cel z kadej strony robota,
robot po wykryciu przeciwnika obracagsw jego kierunku i go atakuje. ARMS1
zabezpieczony jest przed spaghiem z ringu zestawem czujnikdw rozpozmegch
kolory.

= Linefollower — robot podzajacy za ling. Do tego trybu pracy wykorzystywang 3
czujniki koloru umieszczone w przedniejgéazi robota, pozwalare na dokitadniejsze
i szybsze wykrycie czarnych linii po, ktérych pae robot.

» |RC (InfraRed Controlled) — w trybie tym mana sterowéa robotem za p@ednictwem
dowolnego pilota od telewizora, magnetowidu i inmeprztu RTV. Wykorzystwc
odpowiednie przyciski pilota, nmiesz sterow@i jezdzi¢c robotem ARMS1 gdzie tylko
zechcesz.

Zalety robota ARMS1.:

Robot mae shey¢ jako swietne narzdzie do nauki elektroniki, informatyki i
robotyki. Rozwija myl inzyniersky, pozwala na zapoznaniee s praktycznymi podstawami
pisania programéw wezyku C dla mikrokontroleréw. Zabawa robotem ukazajetatwo jest
pofaczy¢ mechanik, elektronik oraz informatyk i ,0zywi¢” maszyre.

Robot ARMS1 przeznaczony jest zarbwno dla osObaegel st chat troszle na
programowaniu jak i dla catkowitych ,laikéw”. Dlg¢h drugich, w instrukcji z ptyty CD, w
dziale programowanie znajdujeg bszerny tutorialpozwalagcy od podstaw nauczysie
programowania robotagdznie z graficznymi przyktadami instalagjodowiska AVRStudio,
WInAVR, opisem skiadnigzyka C i przykladowych programoéw.

sizoEe s N while(l}){
if (Lewo==0){
S1 twl;

if (51 _moc¢255) S1_moc++;

+
if (Prawo==0){
S2_tvl:
if (52 _moc¢255) S2_moc++;

+
if (Preod==0){
S1_przod:
S2_przod;
if (51 moc<255) S1_moc++:
if (52 _moc<255) S52_moc++
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if {Przod &b Prawo &é: Lewo)d{
if (51 moc:0) S1_moc——:
if {52 _moc:0) S2_moc——:
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AVR Studio + WinAVR Przyktadowegle i warunki w C
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nOBOTICS ARMS1 — ulotka informacyjna

2. Dane techniczne:

Mechanika:
= Szkielet jednolity (Rys.1), z twardego tworzywauszinego odpornego na uderzenia
=  Wymiary:

0 Dlugaos¢ — 96mm (dopuszczalne 100mm)
0 Szerokd¢ — 98mm (dopuszczalne 100mm)
0 Wysoka¢ — 104mm (wysok& nieograniczona)
= Waga - 475¢g (dopuszczalne 500g9)
= Srednica kota (Rys.2)
0 Bez ogumienia — 80mm
0 Z ogumieniem — 86mm
= Dwa silniki (Rys.3) z tatwym, bezgmednim mocowaniem kota poprzez jadnubke

~ Rys. 1 Szkielet Rys.‘:2.‘|'<aﬁb+o z ogumieniem Rys. Bisil

Zasilanie:

= Robot zasilany jest z pakietu akumulatoréw litowmiperowych 10,8V (Rys.4).

= Piyta gltébwna robota (Rys.5) wypasma jest w mikroprocesorawtadowark
impulsowa akumulatoréw, dzki czemu nie trzeba wymierdabaterii, wystarczy
podhczy¢ wtyczke zasilacza (Rys.6) do robota i mikroprocesor sarmiea Sk
procesem tadowania. Parametry zasilacza gonepl2V, pad 1A.

= Nie trzeba obawiasic 0 wylaczenie tadowania po okilenym czasie, mikroprocesor
sam wyhczy tadowanie gdy wykryjze baterie $w petni natadowane.

= Czas pracy robota po petnym natadowaniu bater8 godzin.

= (Czas tadowania robota: 3-4 godzin.

Rys. 6Ze tadowania

Rys. 4 Aku-pack
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ROBOTICS ARMS1 — ulotka informacyjna

Elektronika:

Rdzeniem robota ARMS1 jest mikrokontroler ATmeg&88y Atmel, ktory zawiera:

o 8kB pameci programu w ktorym zapisujeesinstrukcje jakie ma wykonywa

o 512B wewnrtrznej pamici EEPROM

o 1kB wewretrznej pamg¢ci RAM
W mikrokontrolerze fabrycznie zapisang 3 programy. Ich wyboru dokonujemy
poprzez proste i tatwe praekanie przejcznikow DIP-switch (Rys.7) na ptycie
gtownej.
Do piyty gtdownej dochodg sygnaly z czujnikbw koloréw umieszczonych pod
robotem, oraz ztza silnikéw i baterii.
Silnikami steruje mikrokontroler poprzez uktad mkdst typu H
Robot wyposzony jest w radar, na ktory sktadae $ nadajnikéw i 3 odbiorniki
podczerwieni. Taka konfiguracja pozwala na szybkiedokiadne wykrycie
przeciwnika.
Biata i czarna linia wykrywana jest @ki czujnikom kolorow (Rys.8) umieszczonym
w spodzie robota, 3 z przodu i 1 z tyhu.
Robot wyposzony jest w zicze Molex mikro-match (Rys.9) umliwiajace
przeprogramowanie gtdwnego mikrokontrolera w celtadowania nowego programu
(wlasnego lub fabrycznego).

A
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1@ ot

\

Rys. 7 DIP-switch Rys. 8 Czujnik koloréw Rys. 9&te programatora

W zestawie znajdujp Sig:

Konstrukcja szkieletowa - 1 szt.

Silniki napzdowe - 2 szt.

Kota jezdne z ogumieniem - 2szt.

Ptytki czujnikow koloréw — 2szt.

Ptyta gtdbwna z mikroprocesorem, radarem na poddeénsterownikiem silnikéw,
oraz tadowark akumulatoréw — 1 szt.

Zaprogramowany mikroprocesor (programy fabrycznenvepione powyej) — 1 szt.
Pakiet bateryjny — akumulatory litowo-polimerowé szt.

Srubki, naketki i dystanse.

Ptyta CD wraz z niezjsinym oprogramowanie oraz instrukgbstugi z obszernym
tutorialem w ¢zyku polskim — 1 szt.

Do zbudowania robota potrzebny jest:

Dla wersji podstawowej i w gZciach tylkosrubokrt.
Dla wersji dla zaawansowanych lutownica i zdébidutowania elementéw SMD.

Solutions For Automation & Robotics 4z4 SFARobotics@gmail.com




