Przemystaw Elias
Michat Gazda
Marcin Staszkiewicz

Projekt, wykonanie i zaprogramowaie
autonomicznego robota mobilnego

egra




Plan prezentacji

Zatozenia projektowe
Specyfika zawodéw mini-sumo
Konstrukcja

Uktad logiczny

Uktad czujnikow

Uktad napedowy

Uktad mocy
Pokaz

sobota, 23 maja 2009 AGH University of Science and Technology 2009 2



Zatozenia projektowe

Robot klasy mini-sumo
Petna mobilnos¢ i autonomicznosc
Sprytny algorytm

Wygrac!
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specyfika zawodéw minu-sumo

Ring @=77cm
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specyfika zawodéw minu-sumo

Robot autonomiczny
Wymiary max. 10x10cm
Waga 0.5kg

5s bezruchu

Nie szkodzi¢ innym
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Schemat blokowy

silniki
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Uktad logiczny

Gtowny uC — Atmegal62
Pomocniczy uC — Atmega43
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Uktad czujnikow

- Sharp cyfrowy 40cm
. czujnik odbiciowy
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Czujniki odbiciowe

Dioda IR Fototranzystor
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Powierzchnia odbiciowa
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Uktad mocy

2 mostki typu H
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Uktad napedowy

6 kot
6 silnikdw DC
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Film I
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Film I
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Koniec

Zapraszamy do dyskusiji
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