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ADC

Otáčky
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nápravy

Regulátor
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Představeńı robotu

Parametry:

• Typ podvozku: Ackermann

• Rozměry: 900 x 600 mm

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

• Poloměr otáčeńı: ≈ 1 m

• Maximálńı stoupavost: < 20 ◦

• Váha: 50 kg
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robot TIM2 -

elektronika

Michal Sitta
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Propojeni

Zprávy
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Propojeni modul̊u

Barvy:

• Červená: nezbytná
pro komunikaci

• Oranžová: nezbytná
pro ovládáńı robotu

• Žlutá: nezbytná pro
ř́ızeńı robotu

• Modrá: nezbytná
pro indikaci
vniťrńıch stav̊u

• Zelená: p̌ŕımá
indikace stavu
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nápravy

Regulátor
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Př́ıklad zpráv p̌res sériovou linku

Tvar zprávy:

• Start znak: \a (0x07)

• Hlavička: 3x char

• Délka dat: 2x char (hexa znaky)

• Tělo zprávy: 0-255x char

• Stop znak: \n (0x0A)

Př́ıklad zpráv:

• SPD...pośıláńı žádanou rychlost, vraćı aktuálńı rychlost

• DIR...pośıláńı žádané natočeńı, vraćı aktuálńı natočeńı

• DST...vraćı aktuálńı ujetou vzdálenost v m

• I2C...vraćı adresy p̌ripojených I2C zǎŕızeńı

• napět́ı AD p̌revodńık̊u (ADC,ADA,ADX,ADN)

• nastaveńı/p̌rečteńı parametr̊u modul̊u
(SWO,SWP,SRP,SRO,MSK,MST,MRT,MRS)
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Ř́ıd́ıćı modul

Parametry:

• Poďŕızené sběrnice: I2C (100
kHz), SPI (5 HW adres)

• Naďŕızená sběrnice: USART (38
400 baund, 8 bit̊u, 1 stop bit,
bez parity)

• Funkce: komunikace s PC, el.
diferenciál, obsluha ostatńıch
modul̊u (regulátory motor̊u,
kontrola napět́ı)

• Rozměry: 80 x 90 mm
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ADC

Otáčky
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Modul ADC

Parametry:

• Rozlǐseńı: 12bit̊u + znaménko

• Napět’ové reference: 5 V
(napájeńı), 1,235 V (napět’ová
reference 1 %), 0,35 V (děličem
z reference)

• Vstupńı p̌reddělič: děĺıćı
poměry: 1:1, 1:5, 1:15 a
možnost́ı odpojeńı děliče

• Odpor p̌redděliče: nezávislý na
rozsahu s hodnotou 10 kΩ

• Rozměry: 70 x 50 mm
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robot TIM2 -

elektronika

Michal Sitta
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Reference

Modul otáček

Parametry:

• Sběrnice: I2C (100 kHz)

• Počet mě̌ŕıćıch bodů: 2

• Rozsah mě̌reńı rychlosti: 0 - 1,7
m/s

• Chyba mě̌reńı: >0,1 m/s (1,7
m/s), >0,02 m/s (>0,8 m/s).

• Počet značek na otáčku: 180

• Rozměry: 70 x 50 mm
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Modul ovládáńı motor̊u

Parametry:

• Připojeńı: SPI, 5 HW adres

• Frekvence PWM: 25 kHz

• Maximálńı napět́ı motor̊u: 50 V

• Maximálńı trvalý proud: 32 A

• Režimy: j́ızda dop̌redu, j́ızda
dozadu, volnoběh, brzda

• Počet krok̊u regulace: 255

• Rozměry: 90 x 60 mm
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Otáčky

PWM

GPO

Regulátor
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Modul výkonových výstupů

Parametry:

• Připojeńı: I2C (100 kHz)

• Počet výstupů: 8

• Maximálńı napět́ı: 50 V

• Maximálńı trvalý proud: 0,5 A

• Intervaly sepnut́ı: 2 s, 10 s,
1min, nep̌retržitě

• Sṕınaćı frekvence: 0 Hz, 0,1 Hz,
1 Hz, 4 kHz

• Rozměry: 70 x 50 mm
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Regulátor p̌redńı nápravy

Poznámky:
• Proporcionálńı regulátor s hystereźı ±0,8 ◦.
• Rozsah omezen na ±40 ◦.
• Akčńı zásah: 0,160..255. Ześıleńı: 20.
• Doba p̌rechodu 0-40◦: 2,44 s (p̌ri stáńı).
• Rychlost p̌rechodu: ≈ 17 ◦/s .
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Regulátor zadńı nápravy

Vlastnosti:

• Proporcionálně sumačńı regulátor.

• Omezen wind-up jev (p̌rerušeńı integrace p̌ri maximálńım
akčńım zásahu).

• Pro rychlý rozjezd impulz nutný pro p̌rekonáńı statického
ťreńı (xmin=150 pro v<0,001 m/s) a pro p̌rekonáńı ťreńı
p̌ri j́ızdě (xmin=85 pro v>0,001 m/s).

• Malá nenulová ustálená odchylka z důvodu malého počtu
krok̊u akčńıho zásahu (256).
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Ř́ıd́ıćı
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Regulátor zadńı nápravy

Podńımky mě̌reńı:

• Dlážděný chodńık s nerovnostmi.

• Nulové zatáčeńı.

• Při p̌ribližně nulovém stoupáńı.
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Propojeni

Zprávy
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nápravy

Regulátor
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Realizace
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Ř́ıd́ıćı
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Závěr

Celek byl testován na chybové stavy jako je odpojeńı důležitých
modul̊u a následném chováńı robotu, kontrola výpadku komu-
nikace s naďrazeným PC. Dále mě̌reńım byly zjǐstěny vlastnosti
regulátor̊u, aby se zjistily limity podvozku s elektronikou. Byla
určena maximálńı rychlost 1,5 m/s a poloměr otáčeńı p̌ribližně
1 m.
Funkčnost elektroniky p̌ri běžném provozu byla ově̌rena na soutěži
RoboTour 2009, kde robot źıskal 7 ḿısto. Při soutěži nedošlo
k poruše žádného modulu a elektronika robotu se chovala dle
očekáváńı.
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Podrobněǰśı informace na: www.tim2.wz.cz.
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