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Abstract: The aim of this project was design and build fully automatic robot for minisumo compe-
tition. This class of minisumo is limited by width x length (100 x 100 mm), height is unlimited and
weight is up to 500 g. This robot is controlled by MCU ATMEGA 168 and programmed in C lan-
guage.
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. UVOD

Cilem tohoto projektu bylo navrhnout a postavit plné autonomniho robota [1] kategorie minisumo
[2], ktery by mél byt schopen tcasti na soutézich minisumo tj. musi spliovat pravidla pro danou
kategorii. Ta se tykaji omezeni rozméra Sitka x délka (100 x 100 mm) a do 500 g hmotnosti. Vyska
neni omezena. Dale nesmi byt do jeho chodu nijak zasahovéno, tj. musi byt plné autonomni. Jeho
jedinym cilem je nedestruktivné vytlacit protivnika z arény.

. MECHANICKA KONSTRUKCE

Prvotni navrh $asi byl inspirovan VW T1, konkrétné jeho zaoblenou ptedni ¢asti. Cely navrh byl
proveden v programu AutoCAD 2006 a nasledné konvertovan do programu pro gravirovaci auto-
mat. Jako material pro gravirovani byl pouzit hlinikovy plech tloustky 1mm. Celkem je $asi sloze-
no ze dvou dild.

Z dtivodu zjednoduseni konstrukce je pouzit diferencialni kolovy podvozek pohdnény upravenymi
servy Hitec HS-311 z ¢ehoz plynou vyhodné vlastnosti pro sumobota. Celkem je na $asi rozmisté-
no 8 ¢idel (3 pro sledovani arény, 5 pro sledovani protivnika).

. ELEKTRONICKA KONSTRUKCE

Cela konstrukce je postavena na MCU od firmy Atmel z rodiny AVR, konkrétné ATmegal68 [3].
Ten ovlada v8echny Casti robota kromé napajeni. Témi jsou ¢idla, obvod pro fizeni motord, indi-
ka¢ni LED dioda a tlacitko pro spusténi béhu programu.

Pro tizeni motort byl zvolen obvod dvojity H-mustek L293D, ktery minimalizoval celé ovladani
motort do jednoho ¢ipu. Vzhledem k faktu, Ze v servech jsou malé elektromotory, tento obvod bez
potizi zvlada praci i bez chladice.

Dalsi nezbytnou soucésti jsou infracervend reflexni ¢idla. Jsou slozena z IR LED, kterd blika
na frekvenci 38kHz vytvofenou MCU. Odrazeny signal je sniman IR ¢idly (pouzivanymi naptiklad
Vv televizich pro dalkova ovladani), ktera zméni sviij stav na vystupu pokazdé, kdyz zachyti frek-
venci 38kHz. Cidla jsou rozdélena do dvou skupin. Cidla pro sledovéni arény, ktera jsou nastavena
na kratky dosah (jednotky milimetr() a ¢idla pro sledovéni protivnika, kterd maji dosah az 10 cm.
Jejich stav je ¢ten na portu MCU.



Sumobot je spoustén a zastavovan jedinym tlacitkem umisténym na vrchnim krytu a aktualni stav
je indikovan dvojici LED diod. Prvni sviti pfi pfipojeni napajeni a druha pfi spusténi programu.

Zjednodusené propojeni jednotlivych komponent zndzornuje nésledujici blokové schéma.
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Obrazek 1: Blokové schéma zapojeni

4. RiDiCi PROGRAM

Program je napsan v jazyce C a byl vyvijen v programu AVR Studio 5. Cinnost programu nejlépe
vystihuje nasledujici vyvojovy diagram.
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Obrazek 2: Vyvojovy diagram programu

Z vyvojového diagramu je ziejmé, ze po spusténi programu se cyklicky opakuje ¢innost ¢teni stavu
¢idel a nasledné rozhodnuti pomoci konstrukce switch a reakce v podobé n&jakého pohybu. Pohyb
je tizen pouze ,,zapnuto / vypnuto®“. Pulzné-§itkova modulace by byla mozna, ale pro tento ucel ne-
ni nutna.



5. ZAVER
V dnesni dobé se robotika uplatituje ve vétsin€ oborii v podobé jednoucelovych automatd, poptipa-
dé experimenty ve vojenstvi ¢i kosmonautice (kupiikladu Robonaut). Vzhledem k faktu, Ze se jed-

na o perspektivni odvétvi, cilem tohoto projektu bylo seznamit se s robotikou a pii té prileZitosti
postavit robota schopného soutéze.

Tento cil se mi podafilo splnit a seznamilo mé to s problematikou konstrukce robotl, obzvlasté
konstrukce ¢idel, ktera byla celkem tiikrat pfepracovavana. V CR se kond jedind soutdZ (pokud
pominu regionalni soutéze) a to na Univerzité Karloveé v Praze a to ve dnech maturitni zkousky, tu-
diz nebude ma ucast mozna, ale pfi testech robotovych schopnosti byla provéfena jeho schopnost
najit a vytlacit protivnika zarény. Pro ukazku prikladdam odkaz na nasledujici video
[http:/imvww.youtube.com/watch?v=QJ4nm1b8H4U] z 23. 3. 2012 z FVTP 2012, kde jsem mimo
jiné postoupil na EXPO SCIENCE AMAVET.
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Obrazek 3: Fotografie sestaveného robota a pohled ,,pod kapotu‘
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