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ABSTRACT

The mobile robot controlled by microcontroller, which is able to trace black line on the
white background and to move along the given path, is presented in this paper. The robot
can recognize a roadblock, make an evasive maneuver, and continue in black line tracing.

1. ROZBOR
Zkonstruovany robot je pouze vyvojovy prototyp, ktery ma feSit problematiku pohybu

po vodici ¢are. Proto samotny nemd v praxi témét zadné uplatnéni, ale jeho funkce muze
byt vyuZita v jinych primyslovych zafizenich. Plni naptiklad poZadavky robotické soutéze

ISTROBOT 2007, kategorie Stopar.

1.1. KONSTRUKCE

Konstrukce robota vychdzi ze znamé kinematické koncepce ttikolky s diferencidlnim po-
honem dvou kol a jednim podpérnym kolem (v mém piipad¢ kluzdkem). Kola pohani dva
stejnosmérné motorky, jejichz umisténi je zfejmé z Obrazku 1. Podvozek je vyiezan z PVC
a seSroubovan. Hotovy podvozek na Obrazku 2 je univerzalni, 1ze pouzit i pro jiné aplika-
ce. Déle se na n¢j umist'uji plosné spoje s fidici elektronikou.

Obrazek 1: Navrh v Rhinoceros — umis- Obrazek 2: Zkompletovany podvozek.
téni motord.



1.2. Ripici ELEKTRONIKA

Robot je fizeni jednoCipovym mikropocitatem Atmega8, pracujici na frekvenci 8MHz.
Otacky motorki jsou regulovany pulsni Sitkovou modulaci. Jako budici ¢leny jsou pouzity
dva operacni zesilovace L272M. Vodici stopa je sledovana pomoci dvou ¢idel QRD1114,
coz je infradioda a infratranzistor v jednom pouzdie. Pro rozpoznani prekazky pted robo-
tem jsou pouzity také dvé infradiody a jeden infrapfijima¢ SFH5110-36. VSe je umisténo
na dvojici ploSnych spoji, umisténé nad sebou. Viz. Obrazek 3 (mikropocita¢ neni osazen).
Pouze ¢idla pro sledovani stopy jsou umisténa zespod podvozku.

Obrazek 3: PloSné spoje s fidici elektronikou.

1.3. PRINCIP RiZENi

Vlastni postup sledovani stopy (¢erné ¢ary na bilém podklad¢) je zaloZen na principu odra-
zivosti infraterveného svétla od riiznych barev. Cerna barva odrazi minimalng, je vyhod-
noceno, ze odraz nenastava. Kdezto bila barva odrazi spolehlivé, tudiz odraz nastava. Proto
neni problém vyhodnotit, zda se ¢idlo nachazi nad stopou, ¢i ne. Dvojice ¢idel je umisténa
tak, aby vodici ¢ara byla mezi nimi. Robot jede rovné, pokud jsou obé¢ ¢idla nad bilym po-
vrchem, jakmile vodici stopa za¢ne uhybat z pfimého sméru, ¢idlo, které se dostane nad
vodici stopu, vysle signal vyhodnoceny jako snizeni otacek daného motorku a dochazi
k natoceni robota. Mikropocita¢ vyhodnocuje ¢idla dostate¢né rychle na to, aby dochazelo
k témét plynulému prijezdu zatackou.

Zaroven robot stale sleduje prostor pied sebou. Dvémi infradiodami pied sebe ,,blika“ na
frekvenci 36kHz, coz je frekvence na kterou reaguje infrapfijima¢ umistény mezi nimi.
Nachazi-li se pfed robotem piekdzka, dochazi k odrazu infracervené¢ho svétla zpét
k robotovi a je zachyceno infrapfijima¢em a nasledn¢ vyhodnoceno jako ptekazka. Vzda-
lenost rozpoznani piekazky je nastavena na 10cm. Tuto vzdalenost miizu ménit frekvenci
blikani diod, protoze citlivost infrapfijimace neni konstantni a také nastavenim proudu in-
fradiodami. Prekdzka muize byt vyhodnocena také kontaktné pomoci dvojice spinacl (ty-
kadel). Robot na to reaguje vybocenim ze stopy, objetim ptrekazky a znovu nalezenim sto-
py. Nutno podotknout, Ze velikost piekazky, neboli rozsah objizdéciho manévru je dany
programem, neni proto univerzalni.



1.4. TECHNICKE PARAMETRY

Zakladni technické parametry robota jsou uvedeny v Tabulce 1.

Rozméry (S x D x V) 100 x 120 x 80 mm

Hmotnost 470 g

Rychlost pohybu 0.2 m/s

Minimalni polomér zatacky 100 mm

Siika sledované stopy 15 mm

Napajeni 7.2 V,Ni-MH , 750 mAh (6 x AAA)
Proudovy odbér (pfi pohybu) 300 mA

Tabulka 1: Technické parametry robota.

2. ZAVER
Robot byl postaven jako maturitni prace, ale snazil jsem se, aby jeho funkce méla praktické
uplatnéni. Funkce sledovani stopy miiZze byt uplatnéna naptiklad u manipulatord, které ma-
ji pfevazet néklad po vyrobni lince, nebo ve skladech, spolehlivé a bez ptitomnosti obslu-
hy. Ja& jsem také dbal na podminky zmiflované soutéze ISTROBOT 2007, které bych se
chtél s timto robotem zucastnit. Zkompletovany robot je na Obrazku 4.

Obrazek 4: Zkompletovany robot.
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