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1. Bevezetés

Az iskolankban elektronikai szakon vagyunk. Ennek ellenére a szoftver
fejlesztése is igen nagy hangslyt kapott. Ugy gondoljuk, projektiink egy olyan
innovacio, mely nem csak egy unalmas fizika érat dobna fel, hanem felkeltené
olyan emberek érdeklédését is, akik eddig még nem ismerhették meg a
robotika ezen fantasztikus vilagat. A cél elsdsorban, hogy hobbielektronikai
piacon épitékészletként tudjon helytdllni és kozben oktatdsi célokra is
felhasznalhaté legyen. Fejlesztéseink kozel masfél éve tartanak. Az 1.0-as
verzioval mar Kkiprobaltuk magunkat ezen a versenyen. A tavalyi év
tapasztalatai alapjan hataroztunk ugy, hogy érdemes ujra jelentkezniink és
megmutatnunk hova fejlédott projektiink.

2. Probléma megoldasanak menete

A koncepcionk egy olyan robot, amely motorok és szenzorok segitségével
képes Kkisebb félautomata folyamatok végrehajtisara. A szerkezetét 3D
nyomtatott, sajat tervezésli elemekkel Kkiviteleztiik. Ezekbe csatlakoznak a
motorok, vezérlések és a szenzorok. Az iranyitds WiFi-s kommunikaciéval
lehetséges, melyet a robot egyik mikrovezérldje biztosit. Az iranyitas és a
megfigyelés, a sajat magunk altal fejlesztett weboldalakon toérténik. Ezek az
oldalak akkor aktivak, amikor a robot bekapcsolt allapotban van. A kezel6
feliileten tudjuk irdnyitani robotkarunkat, illetve annak elére meghatarozott
mozdulatsorait. Az autd 8 iranyba képes helyvaltoztatasra, illetve a motorok
sebessége is valtoztathat6. A szenzorokat a vonalkévetéshez és az {itkozés
elkeriiléséhez hasznaltuk fel. A folyamatok ellenérizhetésége érdekében
csinaltunk naplézast is, ahol lathatjuk a szenzorok jelenlegi értékeit sok mas
informacioval egyiitt. Ezekkel a tulajdonsagokkal szeretnénk egy tobb funkcids
robotot biztositani a megcélzott felhasznalék szamara. A projektet teljes
egészében ketten Kivitelezziik, azonban az anyagbeszerzéshez kaptunk
segitséget.

2.1. Mechanika

Az alkatrészeket az Autodesk Inventor Professional 2022-es programjaval
terveztiik. Miutan elkésziiltek az elemek, a CraftWare és a Cura programokkal
tettiik gyarthat6va. A nyomtatashoz mianyag fillamentet (PLA) hasznaltunk. A
robotban felhasznalt motorok bels6 fém attétellel rendelkeznek, igy nem kell
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aggédnunk rovid élettartamuk miatt. Az 1. dbran a 3D tervezd programban
késziilt és mellette a megvaldsitott modell lathatd.

1. abra: Multikar 2.0 robot
2.2. Elektronika

A robot belsé elektronikajat négy panel alkotja. Amelyben a fépanel vezérlési
és feldolgozoi feladatokat végez. Az infravords fényvisszaverddéses technikat
alkalmazé panel a vonal kovetesért felel. A tdp panel a megfelel6 védelmi,
toltési és aramellatasi célokat szolgalja. A mérési panel a segédenergia és a
beavatkozé szervek allapotat tovabbitja a mikrovezérl6knek. A tapellatasrol
tiz darab litium-ion akkumulator gondoskodik. A 2. 4bran a 2022 februarjaban
alkalmazott paneljeink lathatoéak.

2. abra: A panelek

2.3. Szoftver

Az itt felmeriil6 feladatokat harom mikrovezérlé latja el. Ezek fel
programozasa az Arduino IDE programjiban torténtek. A vezérl6egység az
elére megadottak koziil a legmegfelelébb WiFi halézathoz csatlakozik és a
beallitott porton létrehoz egy webszervert. A weboldalakat alapszint(
biztonsagi rendszerrel lattuk el. A robot forras kédja C++ nyelven irddott és
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HTML oldalakat is tartalmaz. A weboldalak asztali és mobil eszk6zokon
egyarant hasznalhatdak. A 3. abran a kezel6feliilet lathatd, ahol iranyitani lehet
a funkcidkat. A kovetkezd képen a napl6zasi weboldal 1athato, ahol a szenzorok
jellenlegi allapotat, illetve a kezel6 feliileten torténé valtoztatdsokat
figyelhetjiik meg.

Féoldal Naplézasioldal Kezeldfelulet Fajlok Kijelentkezés
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3. abra: kezel6 feliilet

Fdoldal Kezeléfelulet Napléozasioldal Fajlok Kijelentkezés

4. abra: naplo6zasi oldal

3. Elért eredmények

Célunk, hogy ezen teriilletek valamelyikében innovaciét és megfeleld
konstrukciét mutathassunk be. Nagyban valtozott eredményeink
osszehasonlitasa az 1. tdblazatban lathaté. Versenyen két modell is el6adasunk
része lesz, hogy bemutathassuk robotunk gyarthatésagat. Az 5. abran 2022
februari helyzete lathaté ahol a bal oldali m{ik6dé képes, a jobb oldali pedig
gyartas alatt van.
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Visszanézheto tevékenység naplo

Toltottség visszajelzés

Szempontok 1.0 robot | 2.0 robot
Akkumulatorok kapacitasa 55,5Wh 92,5Wh
Toltési teljesitmény 2x5W 33,6W
Kar 6ssz tomege 1,2kg 0,74kg
Kar terhelhetésége ~20g ~300g
Kar hossza 412mm 260-310mm
Sajat panelek aranya az 6sszeshez
vi;zo:l)yitva ¢ 7% >8%
Szenzorok szama 3 12
Eldreprogramozott mozdulat sorok 2 9
Akkumulatorok cserélhetosége
Hardveres, szoftveres védelem
Alvo iizemmod Nincs Van

1. tablazat: 0sszehasonlitas

5. abra
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