Predstaveni Robota tymu TIM2

» Clenové tymu a jejich zaméfeni
- Bc. Ivo Macecek
* Planovani a GPS
- Bc. Michal Sitta
 Vnitfni stavoveé senzory, pohony system
- Bc. Martin Skacel
» Externi senzory
- Tomas Skocdopole
* Programoveé vybaveni v PC
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Mechanicka konstrukce
Rozmeéry

Hmotnost: 50 - 60 kg (odhadovana)
Délka: 1 200 mm

Sitka: 900 mm s koly

Vyska: 330 mm s koly (bez antény)
Rozvor naprav: 800 mm

Rozchod naprav: 840 mm

Prumeér kol: 300 mm




Mechanicka konstrukce
vykonove parametry

* Maximalni rychlost: 1,5 m/s (5,4 km/h)
 Polomer otaceni: do 2 m
 Maximalni stoupavost: priblizné 15 stupnu

* Pohon: 2x Graupner SPEED 900BB (2x
80 W) na zadnich kolech, 1x motor ze
stéracu od Skodovky pro fizeni napravy

» Zdroj energie: 2x WP26-12 od KUNG
LONG -12V, 26 Ah

* Doba provozu: priblizne 1 hodina




Mechanicka konstrukce
Fotky




Elektornicke vybaveni

Akceleromer
MMAT7260
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Ultrazvuky

o Umisteni
- 3x na predni strane robota
* Levy v uhlu -15 stupnu
* Prostredni rovnobezny
* Pravy v uhlu +15 stupnu

- Vyska 25 cm nad zemi

 Typ: SRFO8




Akcelerometr

Typ: MMA7260 + 8 bit ADC pres |12C
Pouziti: mereni naklonu

Presnost: 1,5 stupne

Rozliseni: 1,5 stupné




Magnetometr Wi

Typ: CMPS03 =

Pouziti: mereni azimutu F 1]

Presnost: 3 - 4 stupnée S

Rozlideni: 0,1 stupné il
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* Typ: NaviLock NL-303P 5: 3';7‘
+ Zplisob pfipojeni: RS-232 Sull

* Pfenost: 5-10m ]
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Kamera

Typ:
RozliSeni: 640x480
Frekvence snimani:

Pripojeni: Ethernet




Main modul [

* Pripojeni k PC: USB (pres FTDI 232) )

* Mikrokontroler: Atmega 32 (16 MHz)

« Zpusob pfipojeni modulu:

~ SPI (5x SS)

- 12C 100kHz

- GPIO (nevyuzito)
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Modul motoru -

Pfipojeni: SPI - _..
Mikrokontrolér: Atmega8 (16 MHz) E

Driver: LT 1162 L)

Maximalni proud modulem: 70 A i
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Modul otacek Loy
Pfipojeni: 12C (100 kHz) Exuin
Mikrokontrolér: Atmega8 (16 MHz) SEIH|

Poget nezavislych vstupt: 2 (INTO, INT1) £

ZpUsob snimani: opticka zavora i

Rozliseni: 1/90 otacky

Rozsah: 0,05 -10 m/s |




Modul ADC

Pripojeni: 12C (100 kHz)
Mikrokontroler: Atmega8 (10 MHz)
Prevodnik: MCP3301 (13 bit)
Referencni napeti: 5V; 1,235V, 0,35V
Odporovy preddelic: 1:1:5:15

Moznosti:

- Aktualni hodnota

- Minimalni hodnota
- Maximalni hodnota
- Prumérna hodnota




Modul natocCeni predni napravy

* Tvoren modulem pulmostu a modulu ADC
 Pomoci trimru nastaveni stredove polohy
e Rozlisitelnost: 0,022 stupne
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Modul GPO

Pripojeni: 12C (100 kHz)
Mikrokontroler: Atmega8 (16 MHz)
Maximilni vystupni proud: 500 mA
PocCet programovatelnych vystupu: 8
Ruzné mody spinani




Zpasob komunikace s PC |1

= =va
Bytove orientovany protokol v ASCII =
Dotazovaci zplisob i 1

Tvar zpravy =i

- Startovaci znak 0x07 (\a)

- Hlavicka (3xchar: typ, 2xchar: délka)
- Pripadna data b

— UkoncCovaci znak 0x0A (\n)
Priklad komunikace

- PC->MAIN: \aDIR05+11,1\n (pozadavek)

- MAIN->PC: \aDIR05+01,4\n (odpoved)
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a logovaci program
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Dekuji za pozornost

LID A 4

Podrobngjsi informace na:
www.tim2.wz.cz
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