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P¥edstaveni robotu

Autonomni
robot TIM2 -
elektronika

Michal Sitta

Parametry:
SIS » Typ podvozku: Ackermann
Rozméry: 900 x 600 mm

Maximalni rychlost: 1,5 m/s
(5,4 km/h)

Polomé&r otaleni: =~ 1 m

Maximalni stoupavost: < 20 °
Véha: 50 kg
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Autonomni

robot TIM2 -

elektronika

Michal Sitta

Propojeni

Propojeni moduli

Barvy:

Cervena: nezbytna
pro komunikaci
OranZova: nezbytna
pro ovladani robotu
Zluta: nezbytna pro
Fizeni robotu
Modra: nezbytna
pro indikaci
vnitfnich stavi
Zelena: pfima
indikace stavu
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P¥iklad zprav pres sériovou linku

Autonomni Tvar Zpra’vy:
robot TIM2 -
FISKHORIS Start znak: \a (0x07)
Hlavi¢ka: 3x char
Délka dat: 2x char (hexa znaky)
Télo zpravy: 0-255x char
Stop znak: \n (0x0A)
P¥iklad zprav:

Michal Sitta

SPD...posilani Z2adanou rychlost, vraci aktudlni rychlost

DIR...posilani Zadané nato&eni, vraci aktudlni natoeni

DST...vraci aktudlni ujetou vzdalenost v m

[2C...vraci adresy p¥ipojenych 12C zafizeni
napéti AD prevodniki (ADC,ADA,ADX,ADN)

nastaveni/precteni parametri moduld
(SWO,SWP,SRP,SRO,MSK,MST,MRT,MRS)

4/15



Autonomni
robot TIM2 -
elektronika

Parametry:
Michal Sitta

* PodFizené sbérnice: 12C (100
Predstaveni kHZ), SPI (5 HW adres)
Propojeni
Z o Nad¥izens sbérnice: USART (38
USART 400 baund, 8 bitd, 1 stop bit,
- bez parity)

o Funkce: komunikace s PC, el.
diferencial, obsluha ostatnich
Reguldtor moduld (reguldtory motord,

predni

napravy kontrola napéti)

Regulator

zadni napravy L4 Rozméry: 80 X 90 mm

Realizace

Zavér

5/15



Modul ADC

Autonomni

robot TIM2 - P .
elektronika aramet ry:

Michal Sitta e Rozligeni: 12bitd 4+ znaménko

Predstaveni o Nap&tové reference: 5 V
Propojeni (napdjeni), 1,235 V (nap&tova
Zprévy reference 1 %), 0,35 V (d&licem

USART
Moduly z reference)

ADC o Vstupni preddéli¢: délici
poméry: 1:1, 1:5, 1:15 a
mozZnosti odpojeni déli¢e

Regulator
predni
napravy

e Odpor preddélie: nezdvisly na
rozsahu s hodnotou 10 k{2

e Rozméry: 70 x 50 mm

Realizace

Zaver
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Modul otacek

Autonomni
robot TIM2 -
elektronika

Michal Sitta Para metry:
Ptedstaveni L] Sbérnice: I2C (100 kHZ)

AL o Potet méFicich bodul: 2
Zpravy v , .
USART e Rozsah méFenf rychlosti: 0 - 1,7

Moduly m/s

o Chyba mé&Feni: >0,1 m/s (1,7
m/s), >0,02 m/s (>0,8 m/s).

el o Pocet znadek na otacku: 180

predni
napravy

Otétky

e Rozméry: 70 x 50 mm

Realizace

Zaver
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Modul ovladani motora

Autonomni
robot TIM2 -
elektronika

o Parametry:
P o P¥ipojeni: SPI, 5 HW adres
ACLE e Frekvence PWM: 25 kHz

Zpra . e s Ve o
USART e Maximalni napéti motorii: 50 V

Moduly o MaximdlIni trvaly proud: 32 A
e ReZimy: jizda doptedu, jizda
dozadu, volnobé&h, brzda

PWM

Regulator
predni
napravy

o Potet kroki regulace: 255

e Rozméry: 90 x 60 mm

Realizace

Zaver
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Autonomni
robot TIM2 -
elektronika

Michal Sitta

Predstaveni
Propojeni

Zpravy
USART

Moduly

Ridici

Regulator
predni
napravy

Regulator
zadni napravy

Realizace

Zavér

Modul vykonovych vystupi

Parametry:
* P¥ipojeni: 12C (100 kHz)
e Pocet vystupi: 8
e Maximalni napéti: 50 V
e Maximalni trvaly proud: 0,5 A

e Intervaly sepnuti: 2's, 10 s,
1Imin, nepfetrzité

o Spinaci frekvence: 0 Hz, 0,1 Hz,
1 Hz, 4 kHz

e Rozméry: 70 x 50 mm
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Regulator predni napravy

Autonomni
robot TIM2 -
elektronika

Michal Sitta

55

60 65 70 75 80 85 90 95

t[s]

10,0 105

Regulitor Poznamky:
népravy e Proporcionalni regulator s hysterezi +0,8 °.
¢ Rozsah omezen na £40 °.
o Akéni zdsah: 0,160..255. Zesileni: 20.
» Doba ptechodu 0-40°: 2,44 s (pfi stani).
* Rychlost pfechodu: =~ 17 °/s .
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Regulator zadni ndpravy

Autonomni
robot TIM2 -
elektronika

Michal Sitta

Vlastnosti:

e Proporcionalné sumaéni regulator.

» Omezen wind-up jev (pferudeni integrace p¥i maximalnim
ak&nim zdsahu).

e Pro rychly rozjezd impulz nutny pro prekonani statického
t¥eni (2min=150 pro v<0,001 m/s) a pro prekonani tfeni
pti jizd& (2in=85 pro v>0,001 m/s).

e Mala nenulovd ustilend odchylka z divodu malého poctu
krokl ak&niho zdsahu (256).

Regulator

zadni napravy
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Regulator zadni ndpravy

Autonomni
robot TIM2 -
elektronika

Michal Sitta
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Podnimky mé&feni:

e Dlazdény chodnik s nerovnostmi.

Regulator
zadni napravy

e Nulové zataéeni.
o P¥i priblizné nulovém stoupani.
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Realizace

Autonomni
robot TIM2 -
elektronika

Michal Sitta

Ptedstaveni
Propojeni

Zpravy
USART

Moduly

Regulator
predni
napravy

Regulator
zadni napravy

Realizace

Zavér




Autonomni
robot TIM2 -
elektronika

Michal Sitta

Celek byl testovan na chybové stavy jako je odpojeni diilezitych
Predstaveni modulld a nasledném chovani robotu, kontrola vypadku komu-
Propojeni nikace s nadfazenym PC. Déale méfenim byly zjistény vlastnosti
oy reguldtorli, aby se zjistily limity podvozku s elektronikou. Byla
Moduly ur€ena maximalni rychlost 1,5 m/s a polomé&r otd&eni p¥iblizné
1m.

Funk&nost elektroniky p¥i b&Zném provozu byla ové&fena na soutézi
: RoboTour 2009, kde robot ziskal 7 misto. P¥i soutéZi nedoslo
predn k poruse Zddného modulu a elektronika robotu se chovala dle
- ocekavani.

Realizace

Zavér
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DEKUJI ZA POZORNOST

Autonomni
robot TIM2 -
elektronika

Michal Sitta
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Stranky projektu

Podrobng&jsi informace na: www.tim2.wz.cz.
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