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1. Bevezetés

Manapsag komoly problémat jelent a szemetelés. A didksag korében
ez sajnos egy elterjedt szokas, amely sok problémat okoz. Ezért a mi iskolank
is célul tiizte ki, hogy megproébalja csokkenteni a szemetelés mértékét egy
jobban elérhetd kukaval.

Az otletiink az volt, hogy épitiink egy 6njaré szelektiv hulladékgytijtd
robotot, amely jarja az iskola folyosoéit ezzel emlékeztetve a didkokat arra, hogy
a megfelel6 helyre dobjak ki a szemetjiiket. Most mar megtehetik ezt akar
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1. abra: A kukarobot szerkezete a valésagban
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szelektiven is - a folyoson - ennek a robotnak a segitségével. A megvaldsitas
rank, didkokra vart, amelyet bar tanari, szll6i segitséggel, de f6ként mi magunk
igyekeztiink megoldani.

2. Probléma megoldasanak menete
A feladat kivitelezését harom f6 részre bontva mutatjuk be:
2.1. Robot szerkezeti felépitése, mechanizmusai

A Tobot szerkezetét valés alapon fotdkkal, illetve egy modellen
keresztiil prezentaljuk az 1., 2. és a 3. abrakon.

Rugo szerepe: Kukafedélfelfeszités/lecsapasnal a mozgatdszerkezet
nem torik el, senkinek sem tudja odacsukni a kezét.
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2. dbra: A kukarobot szerkezete a val6sagban
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3. abra: Kukafedélnyitas mechanizmusa
2.2. Robotban hasznalt elektronika

A robot elektronikajat a 4. abran lathaté6 moédon valésitottuk meg. A
robotban hasznalt alkatrészek darabszamat, megnevezésiiket az 1. tablazatban
ismertetjik.
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4. abra: A robot kapcsolasi rajza

Elektronikai alkatrészek

Mennyiség (db) Megnevezés

1 Elektrolit kondenzator (10uF)

Cytron SHIELD-3AMOTOR motorvezérlg

HC-SR04 ultrahangos tavolsagérzékel6 szenzor

5V DC fesziiltségszabalyozd

SHARP GP2Y0A21YK IR kozelitésérzékels szenzor

FITEC FS6530M szervomotor
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MODELCRAFT 7127C DC motor

Parallax PING))) ultrahangos tavolsagérzékel6
szenzor

[uny

Arduino Mega 2560 (Rev3)

Arduino Uno (Rev3)

Arduino Motor Shield (Rev3)
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NiMH 3000mAh akkumulator 12V

1. tablazat: Kukarobot elektronikai alkatrészei

2.3. Robothoz tartozé program

Robot miikédési elve, programok:

Arobototjelenleg két Arduino program egyiittese iranyitja. Ahogy
azta 3. abrardl, illetve az 1. tablazatbdl is ki lehet talalni, az egyik program
az Arduino Unora, a masik az Arduino Megara van feltdltve. Az Unora
feltoltott program irdnyitja a kukafedelek nyitasat, csukasat. A Mega-
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program vezérli a robot mozgasat. Tovabba az Uno jelzi a Mega felé
minden kukafedélnyitdst annak érdekében, hogy megallitsa a robotot
mikozben a szemetet dobjak ki.

Programkdd-részlet:
Kukafedélnyitds/csukds:

if (posl == 40 and dis cml > 10) { //Ha a szervo
40 fokban van és az IR-en mért tadv nagyobb, mint 10 cm
while (posl > 0) { //Addig ismétli, amig a szervo 0

fokot el nem éri
digitalWrite (megaPin, HIGH); //Mega STOP!
posl-=1; //Elvesz egy fokot a posl valtozd  értékébdl

myservol.write(posl); //Rairja a posl valtozd értékét a
szervora
delay (50); //Var 50ms-et
}
} else {
digitalWrite (megaPin, LOW); //Mega mehet
posl = posl; //Tartja a szervo pozicidjat
myservol.write (posl); //R&irja a szervora a pozicidt

if (dis_cml <= 10) { //Ha az IR té&v kisebb, mint 10 cm
if (posl == 0) { //Ha a szervo 0 fokban &ll
while (posl < 40) { //Addig csin&dlja, amig kisebb a
pozicidja, mint 40 fok

digitalWrite (megaPin, HIGH); //Mega STOP!

posl+=2; //Noveli a ciklusvaltozd értékét 2-vel
myservol.write(posl); //Ra&irja a szervora

delay (50); //Ismét var 50ms-et

}

delay(2000); //Fenntartja a fedelet 2mp-ig
} else {
digitalWrite (megaPin, LOW); //Mega mehet

posl = posl; //Tartja a pozicidét
myservol.write (posl); //Rairja a szervora
} }
3. Elért eredmények
Sikertilt egy tokéletesen m(ikodd béta verziot 6sszehoznunk. A

robotunk mar tud:
e oOnalléan mozogni az ultrahangszenzorok segitségével

e  korrektil nyitni a kukafedeleket
e még meg is all a szemétkidobas idejére
Tervben tovabba:
o veszélyes helyek kikiiszobolése IR-es vonalérzékel6vel
e gyorsulasmérds litkozéselharitas (fennmarad6 holtterek miatt)

e Raspberryvel meghajtott érint6képernyd

34



