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1. Bevezetés

Minden robotnak és robotkarnak a szerepe kozel megegyezik: kivaltani, avagy
megkoénnyiteni az emberek feladatat. Mi azonban nem kivaltani akarjuk, csak
segiteni a felhasznaldinkat. Rengeteg olyan feladattal taldlkozunk barmerre is
néziink az iparban vagy akar csak hazunk koriil, melyet az elvégzendd feladat
monotonitdsa, idénk hidnya vagy akar csak a tavolsag is megnehezit. Reméljiik,
hogy a késébbi fejlesztésekkel hasonld robotok fogjadk segiteni sokunk
mindennapjait.

2. Probléma megoldasanak menete

A robotkart kiilonb6z6 erejii, tipust és méretii szervomotorok mozgatjak. Ezt
egy kisauton helyeztiik el, ami még tartalmaz 4 TT motort, a vezérld paneleket
és egyéb elektronikai eszkozoket. A karosszéria PLA-b6l, 3D nyomtatassal
késziilt. A 3D tervek teljes mértékben sajat tervezéstiek, ahogyan a mechanikai
megoldasok is. Ezért a robotban sok az egyedi megoldas. A vezérlésért két
panel felel: egy Dupla motorvezérld, két MOSFET-es H hiddal és
optocsatolokkal. A 6 vezérl6panelben megtalalhaté egy relés vezérlés, amivel
az elektromagnest lehet vezérelni, mivel a robotkarnak van egy olyan
alkatrésze, ami lecsatlakoztathaté. Ezzel a megoldassal tobb fej is l1étrehozhaté
a jov6ben, a kiilonbozé munkdkhoz, akar kiils6 beavatkozads nélkil is
cserélhetéek. A f6 vezérlé panel tartalmaz még egy akkumuldtor mérésre
alkalmas aramkort, amit jelenleg még nem sikeriilt szoftveresen megvaldsitani.
Szintén ebben a vezérlében van a mikrovezérlénk, egy NodeMCU-32S, amivel
az 0sszes vezérelhetd alkatrészt iranyitjuk. A toltéshez vezeték nélkiili tolt6é
egységeket helyeztiink el. fgy megoldva tavollét esetén a robot toltését, de
természetesen vezetékesen is tolthetd. Az egész robotot két Li-ion
akkumulator-pakkal lattuk el. A biztonsag érdekében 2 Kkapcsolét is
elhelyeztiink, amikkel a robot dramellatasat lehet kapcsolni.
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2.1. Mechanikai miikodési elve

Az 1. abran talalhat6 a teljes modell és a f6bb mechanikai alkatrészei. A robot
két f6 részbdl, a robotkarbdl és egy kisautobdl all. A robotkar egyik
bonyolultabb eleme az 1. abran a teljes robot-modellkép mellet, ahol 2 kup
alaku fogaskerék mozog egy szervomotor és egy tengely attételeként, a tengely
2 csapaggyal van rogzitve a pontos és stabil tengelyes forgas érdekében. E kép
mellet taldlhaté a robotfej, amely 2 szervomotor segitségével mozgatja meg a
fogaskerekeket, amik egy-egy sinen levd alkatrészeket mozgatnak meg. A
robotfej folott van az elektromagnes és a tengelyt tartalmazd alkatrész és itt
csatlakoznak a robotfej szervo kimenetei is.

2.2. Elektronika miikoédési elve

1. abra: F6bb mechanikai alkatrészei és a teljes
modellje

A 2.4bra baloldalanal a F6 vezérls panel kapcsolasanak aramkori (NYAK) terve
és a megvalositott panel lathat6. Ez tartalmazza a relés kapcsolast, amivel
elektromagnest kapcsoljuk és az akkumulatorméré egységet, tovabba az 6sszes
sziikséges kimeneteket, bemeneteket a vezérlendd alkatrészekhez. A 2. abra
jobboldalan a Dupla motorvezérl panel kapcsolasanak aramkaéri (NYAK) terve
és a megvaldsitott panel 1athatd, ami jellenleg 2 DC motor vezérlésére alkalmas,
igy a 4 darab TT motort a robotnal oldalasan iranyitjuk.

Két akkumulator-pakk a mikrovezérlg és a tobbi elektronikai alkatrész
tapellatasat latja el, ami a mi esetiinkben a NodeMCU-32S-nél egy Li-ion-os
akkumulator, a tobbi alkatrésznél tovabbi 3 ugyanilyen akkumulator felel.
Ezeket kapcsoldkkal tudjuk ki vagy bekapcsolni.
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2. abra: NYAK tervek és kész panelek

2.3. Szoftver miikodési elve

Az 3. dbra kozepén lathaté a mikrovezérldnk, egy NodeMCU-32S, amihez az
oOsszes vezérelt alkatrész kapcsolodik.

A mikrovezérl6 az el6re megadott wifi halézatra felcsatlakozik és az
elére megadott porton létrehoz egy webszervert, ahol a robot részeit lehet
irdnyitani. A vezérl6-feliiletet egy modern webbongészdvel lehet elérni a
webcim beirasaval. A weboldalt a robotot abrazolé képek Kkivételével a
mikrovezérld tarolja, a képeket egy kiilsé online-tarhelyrdl tolti be a bongészd
az oldal megjelenitésekor. A weboldalon 180°-0s szervoknak szoveg mez6ben
lehet allitani vagy gombokkal 5°-ként megvaltoztatni az értékeiket, a 360°-o0s
szervoknal pedig két gomb van a két irdnynak: Bal, Jobb; itt addig forog
ameddig nyomva vannak tartva a gombok és elengedéskor a forgas megall. A
helyvaltoztatasért felel6s motorokat hasonlé elven lehet kezelni a négy
gombbal. Emellett a motoroknak a sebességét jobb oldalon lehet beallitani 1 és
100 érték kozott. A fejet tartd elektromagnest a bal oldal aljan talalhatd két
gombbal lehet ki és bekapcsolni. Az adatokat az oldal Gjratoltése nélkiil kiildi
vissza, amely megnoveli a kezelhetGséget és gyorsabb ezaltal tobb elemmel is
bévithetd/fejleszthetd a szoftver. Sok plusz tokéletesitést is végeztiink a
roboton, példaul indulaskor a robotkar egy megadott parancsot hajt végre a
szervomotoroknal, ami a weblapon is megismételhet6. Vannak olyan gombok
is, amik az akadaly elkeriilés és vonalkovetés algoritmusat allitjak, illetve
lekapcsoljak. Tovabba biztonsagi kédot is irtunk, ami a robotot a targy tlitk6zése
elott megallitja. Az alkalmazott szenzor egy Ultrahangos tavolsag érzékeld. A
robot webes irdnyito feliilete a 3.4bra tetején lathato.
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3. abra: Robot szoftverének miikodése

3. Elért eredmények

Mivel ez a robot ténylegesen 2021 januar elején kerilt megtervezésre és
megvaldsitasra a bekiildott videébban nem tudtuk megmutatni a robot
tényleges tudasat id6hianyaban egyéb okok miatt. Jelenlegi eredményeink
folyamatosan valtoznak, mert napi szinten foglalkozunk a robottal.
Eddigi sikerek eredmények, tesztek:
e A robot dsszes 3D modelljének megtervezve és tesztelve sajat tervek
szerint.
e Arobot 6sszes 3D nyomtatott alkatrészének 6sszeszerelése.
o Az Osszes nem vezérelt elektronikai alkatrész beépitése és tesztelése.
o Alegtobb vezérelt elektronikai alkatrész beépitése és tesztelése.
e A dupla motorvezérld megépitése, tesztelése és beépitése.
o A f6 vezérl6panel, szervomotorok és motorvezérld egytittes tesztelése.
o A mikrovezérlénk felprogramozasa. A kéd tesztelése, javitasa.
e A jelenlegi robot Osszeszerelése, a szervomotorok és a motorvezérlés
egylttes tesztelése.
e Biztonsagi elemek beépitése mind szoftveresen és hardveresen, majd ezek
tesztelése.

Célunk egy olyan innovativ és kdnnyen kezelhet robotot 1étrehozasa,
amely tobb teriileten is megallja a helyét.
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