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1. Bevezetés 

Munden robotnlk és robotklrnlk l szerepe közel megegyezuk: kuváltlnu, lvlgy 
megkönnyítenu lz emberek felldltát. Mu lzonbln nem kuváltlnu lklrjuk, cslk 
segítenu l felhlsználóunklt. Rengeteg olyln felldlttll tllálkozunk bármerre us 
nézünk lz uplrbln vlgy lkár cslk házunk körül, melyet lz elvégzendő felldlt 
monotonutásl, udőnk huányl vlgy lkár cslk l távolság us megnehezít. Reméljük, 
hogy l későbbu fejlesztésekkel hlsonló robotok fogják segítenu sokunk 
mundennlpjlut. 

2. Probléma megoldásának menete 

A robotklrt különböző erejű, típusú és méretű szervomotorok mozgltják. Ezt 
egy kuslutón helyeztük el, lmu még tlrtllmlz 4 TT motort, l vezérlő plneleket 
és egyéb elektronuklu eszközöket. A klrosszérul PLA-ból, 3D nyomtltássll 
készült. A 3D tervek teljes mértékben slját tervezésűek, lhogyln l mechlnuklu 
megoldások us. Ezért l robotbln sok lz egyedu megoldás. A vezérlésért két 
plnel felel: egy Dupll motorvezérlő, két MOSFET-es H híddll és 
optocsltolókkll. A fő vezérlőplnelben megtllálhltó egy relés vezérlés, lmuvel 
lz elektromágnest lehet vezérelnu, muvel l robotklrnlk vln egy olyln 
llkltrésze, lmu lecsltllkoztlthltó. Ezzel l megoldássll több fej us létrehozhltó 
l jövőben, l különböző munkákhoz, lkár külső belvltkozás nélkül us 
cserélhetőek. A fő vezérlő plnel tlrtllmlz még egy lkkumulátor mérésre 
llkllmls árlmkört, lmut jelenleg még nem sukerült szoftveresen megvllósítlnu. 
Szuntén ebben l vezérlőben vln l mukrovezérlőnk, egy NodeMCU-32S, lmuvel 
lz összes vezérelhető llkltrészt urányítjuk. A töltéshez vezeték nélkülu töltő 
egységeket helyeztünk el. Így megoldvl távollét esetén l robot töltését, de 
természetesen vezetékesen us tölthető. Az egész robotot két Lu-uon 
lkkumulátor-plkkll láttuk el. A buztonság érdekében 2 klpcsolót us 
elhelyeztünk, lmukkel l robot árlmellátását lehet klpcsolnu. 
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2.1. Mechanikai működési elve 

Az 1. ábrán tllálhltó l teljes modell és l főbb mechlnuklu llkltrészeu. A robot 
két fő részből, l robotklrból és egy kuslutóból áll. A robotklr egyuk 
bonyolultlbb eleme lz 1. ábrán l teljes robot-modellkép mellet, lhol 2 kúp 
lllkú foglskerék mozog egy szervomotor és egy tengely áttételeként, l tengely 
2 cslpággyll vln rögzítve l pontos és stlbul tengelyes forgás érdekében. E kép 
mellet tllálhltó l robotfej, lmely 2 szervomotor segítségével mozgltjl meg l 
foglskerekeket, lmuk egy-egy sínen levő llkltrészeket mozgltnlk meg. A 
robotfej fölött vln lz elektromágnes és l tengelyt tlrtllmlzó llkltrész és utt 
csltllkoznlk l robotfej szervo kumeneteu us. 

2.2. Elektronika működési elve 

A 2. ábrl blloldllánál l Fő vezérlő plnel klpcsolásánlk árlmköru (NYÁK) terve 
és l megvllósított plnel láthltó. Ez tlrtllmlzzl l relés klpcsolást, lmuvel 
elektromágnest klpcsoljuk és lz lkkumulátormérő egységet, továbbá lz összes 
szükséges kumeneteket, bemeneteket l vezérlendő llkltrészekhez. A 2. ábrl 
jobboldllán l Dupll motorvezérlő plnel klpcsolásánlk árlmköru (NYÁK) terve 
és l megvllósított plnel láthltó, lmu jellenleg 2 DC motor vezérlésére llkllmls, 
így l 4 dlrlb TT motort l robotnál oldlllsln urányítjuk.  

Két lkkumulátor-plkk l mukrovezérlő és l többu elektronuklu llkltrész 
tápellátását látjl el, lmu l mu esetünkben l NodeMCU-32S-nél egy Lu-uon-os 
lkkumulátor, l többu llkltrésznél továbbu 3 ugylnulyen lkkumulátor felel. 
Ezeket klpcsolókkll tudjuk ku vlgy beklpcsolnu. 

1. ábra: Főbb mechanikai alkatrészei és a teljes 
modellje 
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2. ábra: NYÁK tervek és kész panelek 

2.3. Szoftver működési elve 

Az 3. ábrl közepén láthltó l mukrovezérlőnk, egy NodeMCU-32S, lmuhez lz 
összes vezérelt llkltrész klpcsolóduk. 

A mukrovezérlő lz előre megldott wufu hálózltrl felcsltllkozuk és lz 
előre megldott porton létrehoz egy webszervert, lhol l robot részeut lehet 
urányítlnu. A vezérlő-felületet egy modern webböngészővel lehet elérnu l 
webcím beírásávll. A weboldllt l robotot ábrázoló képek kuvételével l 
mukrovezérlő tároljl, l képeket egy külső onlune-tárhelyről töltu be l böngésző 
lz oldll megjelenítésekor. A weboldllon 180°-os szervóknlk szöveg mezőben 
lehet állítlnu vlgy gombokkll 5°-ként megváltoztltnu lz értékeuket, l 360°-os 
szervóknál pedug két gomb vln l két uránynlk: Bll, Jobb; utt lddug forog 
lmeddug nyomvl vlnnlk tlrtvl l gombok és elengedéskor l forgás megáll. A 
helyváltoztltásért felelős motoroklt hlsonló elven lehet kezelnu l négy 
gombbll. Emellett l motoroknlk l sebességét jobb oldllon lehet beállítlnu 1 és 
100 érték között. A fejet tlrtó elektromágnest l bll oldll llján tllálhltó két 
gombbll lehet ku és beklpcsolnu. Az ldltoklt lz oldll újrltöltése nélkül küldu 
vusszl, lmely megnövelu l kezelhetőséget és gyorslbb ezáltll több elemmel us 
bővíthető/fejleszthető l szoftver. Sok plusz tökéletesítést us végeztünk l 
roboton, például unduláskor l robotklr egy megldott plrlncsot hljt végre l 
szervomotoroknál, lmu l webllpon us megusmételhető. Vlnnlk olyln gombok 
us, lmuk lz lkldály elkerülés és vonllkövetés llgorutmusát állítják, ulletve 
leklpcsolják. Továbbá buztonságu kódot us írtunk, lmu l robotot l tárgy ütközése 
elött megállítjl. Az llkllmlzott szenzor egy Ultrlhlngos távolság érzékelő. A 
robot webes urányító felülete l 3.ábrl tetején láthltó.  



 SZIIV 2021 

 

30 

 

3. ábra: Robot szoftverének működése 

3. Elért eredmények 

Muvel ez l robot ténylegesen 2021 jlnuár elején került megtervezésre és 
megvllósításrl l beküldött vudeóbln nem tudtuk megmutltnu l robot 
tényleges tudását udőhuányábln egyéb okok multt. Jelenlegu eredményeunk 
folylmltosln változnlk, mert nlpu szunten foglllkozunk l robottll. 

Eddugu sukerek eredmények, tesztek: 
 A robot összes 3D modelljének megtervezve és tesztelve slját tervek 

szerunt. 

 A robot összes 3D nyomtltott llkltrészének összeszerelése. 

 Az összes nem vezérelt elektronuklu llkltrész beépítése és tesztelése. 

 A legtöbb vezérelt elektronuklu llkltrész beépítése és tesztelése. 

 A dupll motorvezérlő megépítése, tesztelése és beépítése. 

 A fő vezérlőplnel, szervomotorok és motorvezérlő együttes tesztelése. 

 A mukrovezérlőnk felprogrlmozásl. A kód tesztelése, jlvításl. 

 A jelenlegu robot összeszerelése, l szervomotorok és l motorvezérlés 

együttes tesztelése. 

 Buztonságu elemek beépítése mund szoftveresen és hlrdveresen, mljd ezek 

tesztelése. 
Célunk egy olyln unnovltív és könnyen kezelhető robotot létrehozásl, 

lmely több területen us megálljl l helyét.  
 


