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Prace nad robotem trwaty okoto 2 miesiace.

Celem projektu byto zapoznanie sie z problemami i proba ich rozwigzania w przypadku budowy
robota kroczacego.

Wybratem wersj¢ 4-nozna ze wzgledu na koszty 1 wzgledna prostotg.

Zastosowatem po 2 serwomechanizmy na kazda nogg, uznajac, ze to jest minimum przy czterech
nogach dla uzyskania jako takiego chodzenia.

Oczywiscie im wigcej ndg 1 serwomechanizméw w nodze, tym chod bedzie bardziej ptynny i
pozwoli na wigcej mozliwosci (np. przechylanie, wchodzenie po schodach, przewracanie si¢ i
wstawanie itp).

Obejmy serwomechanizmow i nogi zostaly wykonane z zywicy poliestrowej wzmocnionej wioknem szklanym.
Dhugos¢ wyprostowanej nogi = 15 cm

Maksymalna dlugo$¢ robota z wyciagnigtymi ramionami wzdhuz = 59 cm

Przeswit pod podwoziem (gdy nogi sa ustawione pionowo) = 6 cm

Rozstaw n6g =21 cm

Na koncach nég i pod podwoziem umiesécitem gumki dla zwigkszenia przyczepnos$ci oraz zmniejszenia hatasu podczas
chodzenia.



Podczas testow robot wykazat sig:

maksymalna predko$cia chodzenia = 0.125 m/s przez pierwsze 5 metrow.

maksymalnym zasiggiem po asfalcie przy natadowanym akumulatorze = 120 m (przez 17 minut i 35 sekund)
maksymalnym zasiggiem sterowania podczerwienia (pilot uniwersalny) = 14 m.

Cigzar catkowity z akumulatorem = 1044 g

Cigzar samego akumulatorka =295 g

Cigzar podstawy robota =197 g

Cigzar jednego serwomechanizmu = 40 g, (8 serwomechanizméw = 320 g)

Zasilanie: akumulatorek 6V, 1.2AH

Mozg — procesor AT89C2051-24P1

- 8 bitowy, maksymalna wielko$¢ programu 2048 bajtow, pamig¢ danych 128 bajtow.

- taktowany czegstotliwoscia 11.0591 MHz.

Na poktadzie robota znajduje si¢ rowniez :

- czujnik podczerwieni TSOP1736 (do sterowania robotem)

- pami¢¢ EEPROM 24C04 do zapamigtywania nauczonych (pilotem) ruchdéw

- zegar czasu rzeczywistego PCF8583 (mozna kaza¢ robotowi wykonac¢ jaka$ czynnosé
wybranego dnia o wybranej godzinie, przez okreslony czas lub co okreslony czas)

Komunikacja procesora z zegarem i1 pamigcia odbywa si¢ poprzez magistralg 12C.

Sterowanie robotem odbywa si¢ poprzez wydawanie komend pilotem na podczerwien w kodzie
RCS5 np. zwyktym pilotem od telewizora Philips.

Robot potrafi chodzi¢ do przodu, do tytu, na boki i obracac¢ si¢ oraz wykona¢ wczesniej
przygotowane demo.

Program sterujacy napisany w catosci w assemblerze (rozmiar kodu binarnego = 1950 bajtow)
W programie zostaly umieszczone procedury obstugi:

- portu szeregowego

- odbioru sygnalu RC5 z pilota na podczerwien

- transmisji [2C

- zegara i pami¢gci EEPROM

- kilku rodzajow krokow

Pobor pradu = maksymalnie 3 A, podczas normalnego chodzenia okoto 1 A

Serwomechanizmy (8 sztuk) = Pro Standard SERVO ES-30 JR (kupione w Conradzie za 26 zl szt.)
- Czas nastawiania przy 4,8 V: 0,19 s

- Moment nastawienia przy 4,8 V: 28 Ncm

Robot do$¢ sprawnie porusza si¢ krokiem podobnym do foki lub zotwia.
Aby mogt si¢ poruszac jak pies czy kot powinien mie¢ co najmniej 3 serwomechanizmy w kazdej
nodze.




Co mozna jeszcze w robocie ulepszy¢ matym kosztem:

- doda¢ czujnik lub kilka czujnikdéw odlegtosci

- doda¢ dotykowe czujniki przeszkod (wasy)

- podtaczy¢ przez port szeregowy drugi procesor sterujacy dodatkowymi urzadzeniami na
poktadzie, takimi jak: reflektor, chwytak, kamera, uzbrojenie itp.




