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Do czego to stuzy?
Roboty mikrosumo musza wymiarami zmies$-
ci¢ sig¢ w szeScianie o boku 50mm. Regulamin
zawodow mowi, ze wymiary te musza by¢
zachowane przed rozpoczgciem walki, nato-
miast juz w trakcie walki robot moze zmie-
nia¢ swoje wymiary, na przyklad tak jak
opisywany robot, poprzez rozlozenie tzw.
klinow. Waga robotow tej klasy ograniczona
jest do 100g. Walki odbywaja si¢ na ringu o
$rednicy 38,5cm.

Opisywany w artykule robot brat udziat
w migdzynarodowych zawodach robotow w
Wiedniu (Austria) w kategorii microsumo,
na ktorym zajat drugie miejsce. Na zawodach
wystgpowalem z robotem jako reprezentant
Politechniki Poznanskiej. Na stronie http://
www.robotchallenge.org/en/bewerb/ergebnis-
se/ mozna zobaczy¢ wyniki réznych konku-
rencji, ktore si¢ odbyly na tych zawodach.

Jak to dziata?
Schemat elektroniki zostal przedstawiony na
rysunku 1. ,,Mo6zgiem” robota jest procesor
ATmegal6L. Na plytce drukowanej znaj-
duja si¢: zlacze programatora ISP (jest to
listwa ,,goldpin6w” w rastrze 1,27mm), cztery
réw odbiciowych KTIR0711S dwa mostki H
Si9986CY sterujace silnikami. Dzielnik napig-
cia zbudowany jest z diody i rezystora, stuzy
on do odczytywania za pomoca przetwornika
ADC napigcia akumulatora
i chronienia go przed nad-
miernym roztadowaniem.
Dwa mikroswitche i cztery
diody LED stuza do syg-
nalizacji pracy robota. W
tym miejscu muszg zazna-
czy¢, ze na schemat wkradt

si¢ btad. Dwie diody LED podtaczone sa
do wejs¢ XTAL, ktore w mikrokontrolerze
ATmegal6 nie maja mozliwosci pracy jako
PORT 1/0, w przeciwienstwie do wyprowa-
dzen XTAL w ATmedze8, ktora omyltkowo
si¢ zasugerowatem.

Scalone  odbiorniki  podczerwieni
TSOP32156 wraz z nadawczymi diodami
IR tworza czujniki wykrywania przeciwnika.
Za posrednictwem diod wysyltane sa paczki
8 impulséw podczerwieni o czgstotliwosci
56kHz. Gdy $wiatlo podczerwone odbije si¢
od przeszkody (robota przeciwnika) i dotrze z
powrotem do odbiornika podczerwieni, wtedy
zgodnie z nota katalogowa, odbiornik zmieni
stan na nozce OUT z wysokiego na niski i
dzigki temu robot jest w stanie wykry¢ robo-

bardzo wazne, poniewaz w poblizu znajduja
sig silniki, ktore w trakcie pracy emituja silne
zaktocenia elektromagnetyczne.

Calos¢ elektroni-
ki oraz silniki zasila-
ne sa bezposrednio z
akumulatora zbudo-
wanego z trzech potla-
czonych rdéwnolegle
ogniw  litowo-poli-
merowych o napigciu
3,7V 1 pojemnosci
250mAh. Poniewaz
napigcie  zasilania
wynosi zaledwie 3,7V
(nominalnie), wszyst-
kie elementy zostaty

Rys. 3 Schemat
montazowy - tyt

Dt2

Dt1]

Rys. 4 Schemat
montazowy
- przéd

ta przeciwnika. Diody IR
musza by¢ ostonigte, aby

Rys. 2 Schemat montazowy - plytka bazowa

$wiatlo przez nie emito-
wane nie padato bezpo-
srednio na odbiornik,
a dopiero po odbiciu od
przeszkody. Musza by¢
réwniez umieszczone pod
odpowiednim katem, aby
$wiatlo nie odbijato si¢ od
powierzchni ringu.

Poza tym na plytce
znajduja si¢ kondensatory
filtrujace napigcie
zasilania. Jest to
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dobrane tak, aby mogly pracowac
przy takim napigciu.

szych plytek (wchodza
w sktad kitu), z kto-
rych zbudowana jest
rama robota. Przed
przylutowaniem ptytek
bocznych do glownej
ToN@l | plytki umieszczonej na
== spodniej stronie robota
Rys. 7 Schemat montazowy nalezy do nich przy-

- plytka gtéwna kreci¢ silniki, ponie-
waz poOzniej bedzie

Montaz i uruchomienie
W pierwszej fazie projektowania ze Rys. 5 Schemat montazowy
schematu przedstawionego na rysun- - lewa strona

ku 1 zaprojektowatem jedna ptytke
przedstawiong na rysunku 2, aby nie
pomina¢ zadnych polaczen oraz aby
punkty lutownicze shuzace do zluto-
wania ptytek ze soba byty umieszczo-
ne w tych samych miejscach. Dzigki no$ci zapro- to juz nie mozliwe. Na koniec nalezy na
temu, ze poczatkowo wszystkie ele- jektowanego gornej stronie robota przylutowaé pozosta-
menty byly umieszczone na jednej plytce obwodu ,,.Design Rule Check”. Nastgpnie te dwie niewielkie plytki, ktore zakrywaja
moglem skorzysta¢ z wbudowanego w pakiet spokojny juz o poprawno$¢ zaprojektowanej silniki i usztywniaja cata konstrukcje. Jak
Protel 99 narzedzia do sprawdzania popraw- plytki przeprojektowatem ja na pig¢ mniej- widaé, wigkszo$¢ elementow jest typu SMD

Rys. 6 Schemat montazowy
- prawa strona
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i wymaga to pewnej wprawy przy montazu.
Punkty lutownicze stuzace do potaczenia pty-
tek ze soba zostaly umieszczone tak, aby jak
najlatwiej mozna je bylo dosiggnaé¢ grotem
Iutownicy. Nie przypadkowo zastosowana jest
soldermaska w kolorze czarnym. Wigkszos¢
tak matych robotéw wykorzystuje czujniki
optyczne 1 zastosowanie czarnego koloru ma
za zadanie utrudni¢ wykrycie robota poprzez
zmniejszenie ilosci odbijanego od powierzch-
ni robota $wiatta.

Konstrukcja mechaniczna tez opiera sig
na laminacie o grubosci 0,8mm, na ktérym
znajduja si¢ rowniez elementy elektroniczne.
Przy tak matych wymiarach i wadze robo-
ta potaczenie lutowanych dwoch ptytek ,,na
kant” jest wystarczajaco wytrzymate, a przy
tym tatwe do wykonania. Robot napgdzany
jest dwoma miniaturowymi silnikami wraz z
przektadnia. Sa to silniki DG1223-043, ktore
mozna zakupi¢ w firmie Wobit. Ich nominalne
napigcie pracy wynosi 3V, dlatego idealnie
nadaja si¢ do robota zasilanego z pojedyncze-
go ogniwa Li-pol. Moja one wystarczajaco
duzo mocy, aby poza cigzarem robota méc
jeszcze przepchnac ,,wrogiego” robota.

Robot porusza si¢ na gasienicach, dzigki
czemu ma duza przyczepno$é, ktora jest klu-
czowym parametrem podczas walk na dohyo.
Kota wykonane sa z kot zgbatych o podziatce
T2,5 — oznacza to, ze sasiednie zgby kota
znajduja si¢ w odlegtosci 2,5mm. W kotach
tych stoczono piasty, aby zaoszczgdzi¢ na
szeroko$ci. Mocowane sq one na osi silnika
Srubka ibusowa M3, ktora jest wkrecana
w nagwintowany otwor, ktory wykonalem
pomigdzy zgbami kota. Gasienice wykonane
sa z paska zgbatego o szerokosci 7,5mm
oklejonego paskiem tzw. mikrogumy wycig-
tym z uszczelki do okien. Zastosowanie kot
i paskéw zgbatych zapewnia brak poslizgow
przy wigkszych obciazeniach np. w trakcie
przepychania innego robota.

Robot ma z przodu i z tytu klapki zwane
klinami, poniewaz stuza do wbijania si¢ pod
robota przeciwnika, aby stracitl przyczep-
nos$¢ i dat si¢ zepchnaé. Przed startem kliny
ustawione sa W pozycji pionowej, aby robot
zmie$cit si¢ w regulaminowych wymiarach.
Po nacisnigciu przycisku Start i odliczeniu 5
sekund robot wykonuje niewielkie szarpnig-
cie w przod i w tyl, dzigki czemu kliny opada-
ja na powierzchnig ringu. Kliny zamocowane

sa na matych zawiasach modelarskich, a klin
do zawiasu i zawias do ramy robota przymo-
cowane sg niewielkimi Srubkami M1,6 wkre-
conych w zwykle (niegwintowane) otwory
o $rednicy 1,5mm. Klapki wykonane sa z
laminatu dwustronnie miedziowanego o gru-
bosci 0,45mm.

Program
Pelny listing programu mozna $ciagnaé z
Elportalu. Program sterujacy robotem jest
dosy¢ prosty. Po naci$nigciu przycisku odli-
czonych zostaje 5 sekund, po ktorych robot
rusza do walki. Podczas walki w petli spraw-
dzane sa czujniki linii i co pewien czas zmie-
niany jest kierunek jazdy. Dodatkowo w prze-
rwaniu sprawdzane sa czujniki przeciwnika.
Zdaj¢ sobie sprawg, ze program nie jest
napisany idealnie, ale pisatem go rok temu i
dzisiaj wiele rzeczy rozwiazatbym inaczej.
Nowa wersja programu powstanie dopiero
przed kolejnymi zawodami.
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Wykaz elementow

Rezystory

RD11-RD14RV ... 1kQ 0805
RC12,RC22,RC42 .................. 10kQ2 0805
R32. . 10kQ2 1206
RTI-RT6 ... 10002 0805
RLI-RLE ..o 20002 0805
RC11,RC21,RC31,RC41. ............. 30002 0805
Kondensatory
Gl 100nF 0805
CT1-CT6,CA1-CA3. .. ... 1uF 0805
CS1,0S3-CS5 ..o 10uF 1206
Pétprzewodniki
(D1-F1),(D2-F2),(D3-F3),(D4-F4). . ... .. KTIRO711S
DH-D6............. dioda IR 1,8mm (A=950nm)
DV. 1N4148
Ut ATmega16L TQFP-44
U2U3 .. S19986CY
Pozostate

CON2........ listwa goldpin raster 1,27mm (2 piny)
CON®. . ..... listwa goldpin raster 1,27mm (6 pindw)
S1S2 ..o mikroswitch SMD ptaski
Dwa silniki DG1224-043

w sieci handlowej AVT jako kit S!I_
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