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Bevezeto

A bemutatésra keriild palyamunkdban részletesen attekintiink kettd altalunk készitett robotot.
A gépek Pok és Kétkerekli fantazia neveket viselik - ez utal a kialakitasukra — majd
megnézziik miért, hogyan és milyen megoldasokkal épiiltek.

Részletezziik milyen feladatra késziiltek a robotok ¢és ezeket a feladatok milyen
megoldasokkal tudtak véghezvinni. Attekintjiik a mechanikai és elektronikai megoldasokat.
Mivel a két robot gyodkeresen eltér egymastol, méas-mdas feladatok elvégzésére késziiltek,
mégis sikeriilt olyan univerzalisan hasznalhaté megoldasokat és eszkdzoket taldlnunk, amik
lehetévé tették mindegyik robot miikodését.

A hardver egységek attekintése utan megnézziik, milyen szoftver egységek sziikségesek a
robotok miikddéséhez, tovabba, hogy ezek milyen moddon kapcsolodnak a tobbi
részegységekhez.

Ezek utan attekintjiikk egy teljesen uj, az eddigi elvek figyelembe vételével késziilt
robotvezérld terveit. Az 1j robotvezérldé megtervezésénél az eddigiek elkészitése soran
tapasztalt problémakat és hidnyossagokat igyekeztiink lekiizdeni. A tervezésnél egy olyan
univerzalisan hasznalhaté rendszert akartunk alkotni, amely alkalmas nemcsak az egyszert,
hanem a nagy bonyolultsagu és Gsszetett robotok vezérlésére, szabalyozasara. A dolgozatban
ravilagitunk arra, hogy a rendszer megtervezésekor figyelembe vettiik, hogy nem feltétleniil
csak és kizardlag robotok vezérlésére legyen alkalmas, hanem mas, egyszeribb, de nem
kevésbé fontos feladatok elvégzésre is tudjuk hasznélni.
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Magyarok a Marson

Minden évben megrendezésre keriil a Magyarok a Marson elnevezésii verseny, melyben
barmilyen csapat részt vehet, ahol legalabb a csapat felének lefelé egészre kerekitett szamu
tagja jelenleg is az iskolas éveit tapossa. A versenyben adott feladatokat kell teljesiteni
pontokért, a cél: a feladat teljesitése és minél tobb pont megszerzése. A versenyek soran tobb
csapat tobb robotja talalhato a palyan, igy — igaz a feladat jellege nagyban befolyasolja — a
pontgyiijtés sordn nemcsak az iddvel, de a tobbi csapattal is versenyziink. A megmérettetés
soran nem lényeges, hogy hogyan, milyen eszkozzel oldjuk meg a feladatot, a 1ényeg, hogy a
robot teljesitse a feladat kiirasdban foglaltakat. A feladatokat célszerli részben, vagy teljesen
onmiik6do robotokkal megoldani, mivel minden ember altal kiadott parancsot 10-15
masodperccel késleltetni kell. Ezzel szimulalva az id6t, amig a jel megteszi a Fold-Mars
tavolsagot.

Magyarok a Marson 2012 feladat

Nézziik milyen feladat vart rdnk a 2012-es verseny soran:

Részlet a www.magyarokamarson.hu oldalrdl:

Akik figyelemmel kisérték az elmult évek versenyeit tudjak, hogy a kiildetés mindig egy
kitalalt torténetre, mesére épiilt. Most szakitva a hagyomannyal itt a legelején el kell arulnom
a rideg valosagot, idegen technologia jelenlétét észlelték a Marson. Az IMF (International
Mars Foundation) idén is kihez mdshoz, mint hozzank magyar marslakokhoz fordult
segitsegert. Amit tudni lehet errdl az intergalaktikus gépezetrol megosztottak veliink, de kérek
mindenkit kezelje bizalmasan ezeket az adatokat.

Az intergalaktikus peterako:

A miitholdfelvételek alapjan kismeretii, kistomegii lépegeto szinte pokszerii izé. A mozgdsdat
tanulmanyozva bizonyos jol koriilhatarolhato teriileteken kisméretii petéket helyez el. Az IMF
szerint ezekkel reprodukalja magat és a nagy invazio jovo év majusaban valoszintisitheto.
Pokszerii felépitésebol arra koévetkeztetnek, hogy minden keréken vagy ahhoz hasonlo
barmilyen forgo mozgassal halado robotot ellenségnek tekint és ennek belathatatlan
kovetkezményei lennének. Olyan robotot kérnek toliink mely képes megtéveszteni és elfoglalni
az idegen szamara fontos teriileteket idén is megmentve ezzel a vilagot.

A 'marsi' vilag:

A tornacsarnokban a hatodik versenyhez hasonlo palyat épitiink fel (lasd a 2011 képgalériat).
A terem eredeti padlojat egy parketta mintazatu PVC veédi ami 2 méter széles és az
illesztéseknél kisebb, par milliméteres gytirodések lehetnek. A palyarol egy rajz:
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A célteriiletek:

A palyan osszesen 11 darab pontot éro teriilet talalhato. A verseny mint minden évben ugy
van kiagyalva, hogy a kiilonbozé tudasu csapatok (kézépiskola-felsofok) megtalaljak a
szamukra realisan elérheto kihivasokat.

A celteriilet minden objektumnal azonos: vizbazisu matt fekete festékkel lefestett EPS200
(lépesallo) 3cm vastag 33x33cm hungarocell. A robotnak a petét erre a feliiletre kell
elhelyeznie, de nem sziikséges felmasznia ra.

12 pontot éro teriilet: egyszeriien a pvc padlora rogzitett célteriilet.

36 pontot éré teriilet: a célteriilet egy IxIm matt zéldre festett 3cm vastag hungarocell
kézepén talalhato 45 fokkal elforgatva.

72 pontot éro teriilet: egyszeriien leirva a 36 pontot éro objektum a padlyarajzon lathato
modon egy szintén matt zéldre festett 3cm vastag 1,5x1,5m hungarocell tablara van
ragasztva.

108 pontot éro teriilet: egy piramis. Minden eleme szintén matt zold 3cm vastag EPS200
hungarocell négyzet alapu egyenes hasab. Az also tabla 2x2m a kévetkezo 1,6x1,6m majd
1,2x1,2m és végiil 80x80cm. Ennek a kozepén helyezkedik el a 33x33cm fekete célteriilet.
Beugro kérdes : milyen magas a piramis?:).
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A pete:

Sima mezei fehér 40mm atmérojii pingpong labda kis atalakitassal. Azert, hogy a verseny
alatti levegovétel és tiisszentés ne befolyasolja érdemben az eredmeényt a labdaba egy 3mm-es
lyukon keresztiil 2 ml fbs ragasztot nyomunk ugy , hogy a ragaszto a lyuk koriil maradjon.
Ettol olyan keljfel janosos lesz ami ebben a kis videoban is lathato. A labda ésszsulya 4-5
gramm. A labda azonositisat a csapatok szinével az egyenlitonél korbefuto 0,3mm-es
alkoholos filccel rajzolt csikkal oldjuk meg. Miért nem kiilonbozo sziniiek a labdak? Az
eselyegyenloség miatt. A mitholdon minden csapat minden labdaja egyformanak fog latszani.
Kiilonbozo szineknél a sorsolas dontétte volna el ki kap nagyobb kontrasztot a miitholdképen.
A probléma viszont feloldhato némi dokumentalassal a szoftverben.

Minden csapat 11 labdat kap amit tetszolegesen helyezhet el indulaskor a roboton vagy
hagyhat a kiindulopontban késobbi felhasznalas reményében.

A robot:

Egyszeriien megfogalmazva idén ne legyen kerék a robotokon. Mi szamit keréknek? Az biztos
ami forgo mozgdst barmilyen modon kozvetlen géordiilés altal hasznosit legyen akar a 'kerék’
palcikakbol vagy barmilyen alaku testl test? az ezen a versenyen kerekes robotnak mindsiil.
Minimalis gordiilés persze elengedhetetlen amikor egyik labrol a sulypont dathelyezodik egy
masikra. A forgo mozgds természetesen hasznosithato, nagy hirtelen ezt talaltam
példakeéppen.

Mielott a csapat belevagna a nagy mechanikai kalandba és nem biztos benne, hogy a
robotjuk laba gurul vagy nem kiildjon levelet.

Erkezett egy pontos definicié a mozgdsra:
A talajhoz éré alkatrész egyetlen (X-Y-Z) tengelye koriil sem tehet teljes 360fokos elfordulast.

A robot xy mérete nem lehet nagyobb 50x50cm-nél. Ebbe a méretbe beletartozik a robot
dsszes alkotéelemének maximdlis kiterjedése. Erthetébben egy fogdkar, manipuldtor vagy
szenzor bele kell, hogy férjen egy 50x50cm teriiletbe minden pillanatban. A robot onallo
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energiaforrassal kell rendelkezzen, semmilyen 'pokhalo’ nem huzhato maga utin. A robot
osszsulya a hungarocell védelmében a peték nélkiil maximum 2kg. Repiilni a nagy légaramlas
miatt nem lehet, de akinek ugrani tamad kedve megteheti.

Idén is biztos felmeriil a LEGO rendszer haszndlata. Szerencsére rengeteg versenyt
szerveznek erre a méltan nagyszerii és hasznos platformra, igy talan nem olyan 'banto'
leirnom, de akkora hatszelet ad az épités soran ami ebben a versenyben rontana az
esélyegyenloséget.

A verseny és a feladat:

A csapatokat egy program sorsolja négyes csoportba. Egy kiildetés ideje 15-20 perc. A nap
folyaman a versenyen elindult csapatok szama alapjan egy csapat akar 3-6 alkalommal is
osszemeérheti technologiaja fejlettségét a tobbiekkel. Az elso kor utan (minden csapat elindult
a palyan Ix) a legtobb pontot elért csapat a legkevesebb pontot eléré csapattal és a
ponttablazat szamtani kozepén elhelyezkedo 2 csapattal keriil ossze. A masodik legtobb
pontot eléero a masodik legkevesebb pontot szerzett csapattal plusz a ponttabldzat kézepérol
+2 csapat és igy tovabb. Hasonlo pontszam esetén a csapat nevének abc sorrendje dont.
Harom fordulo utian a 8 legtébb pontot elért csapat kiilon dontot viv a gyozelemért.
Elofordulhat, hogy egy csapatnak egymas utan kell padlydara lépnie igy a robot
energiaellatasat erre az esetre méretezziik vagy gondoskodjunk tartalek aksirol. A
megszerzett pontok folyamatosan dsszeadodnak igy a dontobe jutott csapatok extra pontokat
szerezhetnek.

A robotok elhelyezésére és felkészitésere 5 perc dll rendelkezésre. Aki nem tud elindulni a
fordulo végéig probalkozhat, de az ora ketyegni fog. Ahogy emlitettem a 11 labdat mindenki
sajat taktikaja alapjan helyezheti el a roboton vagy a kiinduldsi pontnal.

Minden célteriileten a csapat altal elsé alkalommal és csak egy lerakott labdaért jar a pont. A
pont abban a pillanatban jar amikor a labda érinti a célteriiletet és levalik a robotrol. A
fordulo végén minden célteriileten lévo pete ujra pontot ér, de a célteriilet adott pontszaman
osztoznia kell mas csapat ugyanazon a célteriileten lévé labdaival. Egy példa: 72 pontos a
célteriilet. A "B" csapat lerakott egy labdat az 72 pont. Jon "C" csapat és 0 is lerakja a
labdat ez neki is 72 pont. A fordulo végen kettejiik labdaja csak 36-36 pontot ér ezert "C"
csapat elemi érdeke, hogy "B" csapat labdajat eltiintesse a célteriiletrol megszerezve a teljes
72 pontot.

Felvenni csak sajat labdat lehet a tobbiekét egyéb mechanikai modon kell sziikség esetén
eltavolitani. ldén nincs szabaly a feltartdasra, akadalyoztatdasra. Tovabbra is érvényes viszont,
hogy egymadas robotjaiban szandékosan kart tenni nem lehet. Amennyiben két robot ésszeakad
és patthelyzet alakul ki amit két parancskiadassal sem sikeriil feloldani, mindkét csapat real-
time a kiinduladsi pontra kell visszavigye a robotot.

A nap folyaman végig lehet barkacsolni, programozni, modositani a roboton.

Az iranyitas:
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Idén is a csapatok folyamatosan latjiak a palyat, nincs takaro palank. Barmely EMBERI
parancsot utasitast, mely a robot vezérlésével kapcsolatos 15 masodperccel késleltetni kell és
a kesleltetés folyamatat a vezérlo programban jol lathatoan meg kell jeleniteni! Tegyiik ezt
ugy, hogy semmi kétség ne férhessen a kiizdelem tisztasdagdhoz.

Példaképpen az iranyitasra: a menj elore 1 métert parancsot a robot csak 15 masodperc
mulva hajthatja végre, ha ez egy EMBERI utasitas. Ha egy szoftver onalloan dont a robotrol
erkezo jelek alapjan akkor nincs késleltetés. Lehetoség van a latottak alapjan dttervezni az
utvonalat stratégiat valtani, de ezeket az utasitasokat is kesleltetni kell, kivéve a labdak

crer

Az autonom iranyitast segiti a palya folé elhelyezett kamera. Mivel szegény mithold mar
nagyon oreg a hetedik versenyen kicseréljiik. A legrosszabb felbontas 1.3Mp (1280x1024)
lesz, de csak 1 kép/s. Amennyiben sikeriil a kiszemelt ipari kamerat illesztenie Marton
Miklosnak (aki a tavalyi rendszert is adta) ennél nagyobb felbontdst kapunk. A kamera képe
abban a formaban érkezik mint eddig. Remélem, hamarosan online kamerakepet tudunk adni
a teszteléshez. Addig is haszndlhato a webcamXP program vagy Miklos cikkében emlitett
linux prg.

Amennyiben van olyan csapat aki komolyan szeretné a tavalyi infra jelados rendszert akkor
lehetséges a kovetkezo verzio. A négy sarokban egy-egy also frekvenciat hasznadlo 90 fokban
8 leddel sugarzo atalakitott goa'uld generatort felszerelek 30 cm magassagban. A jeladorol
bovebben a tavalyi kiildetésben olvashattok. A frekvencidk 1KHz, 2.2KHz, 3.4KHz, 4,6KHz.
Mas tipusu jelado felszerelése nem lehetséges. (Sipos Attila, 2006-2013)

Lathatjuk, hogy a feladatot alaposan megfogalmaztak, minden iranybdl koriiljarva a
megoldand6 problémat. Nézziik meg milyen megoldasokat valasztottunk.
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Pok robot

1. sbra

A feladat elsére nem hangzik nehéznek, bonyolultnak, de ahogy belegondolunk, gytilekeznek
a problémak. A legnagyobb fejtérést a mechanikai kivitelezés jelentette. Nézziik, milyen
megoldéasokat alkalmaztunk, el6szor a mechanikai, majd az elektronikai kihivasra tériink ki.

Mechanikai felépitése

A feladat adott, oldjuk meg a mozgéast A pontb6l B pontba val6 eljutast kerék alkalmazasa
nélkill. Az egyik legnehezebb feladatok koz¢ tartozik kerék nélkiil megoldani a mozgast, a
versenyen szamos megoldast lattunk, hogy a csapatok miként oldottak meg.

2. adbra

10



Robot technikaink és fejlodésiik

3. sbra

Mi egy excentrikus tengelyt valasztottunk, (2. abra, 3. dbra) amik meghajtjak a labakat. A
tengelyt nagy attételli motorok forgatjak. A robot 0sszesen 8 labbal rendelkezik, a vezérlése
oldalanként torténik, ezzel a kanyarodas is megoldott. Ennek a megoldasnak a nagy eldnye,
hogy amennyiben megfelelden van bedllitva, szabalyozva, mellesleg sima mozgas érhetd el.
A hatranya, hogy a kisebb pontatlansdg, a ldbak oldaliranyi mozgéasa esetén konnyen
megszorulnak, 6sszeakadnak a labak. Az €pités soran tapasztaltuk milyen fontos a megfeleld
anyag kivalasztasa. El6szor a labak habositott PVC-bdl késziiltek, hiszen arra szamitottunk
csak egy iranyban éri 6ket a terhelés, de a gyakorlat mast mutatott. A stabilitas érdekében a
labak modositasra keriilt és szénszalas lemezbdl kertiltek elkészitésre, igy megoldodott tobb
probléma. A robot testének tokéletesen megfelelt a habositott PVC, szénszalas merevitéssel.
Ezekkel a megoldasokkal egy konnyti, de nagyon erds vazat kaptunk.

11
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Elektronikai felépitése

A robot elektronikai moduljai, egységei, tobb f6 csoportra oszthatok.

H-Hid motorvezérlés

4. sbra

A robotban nagyattételli DC motorokat alkalmazunk, mind a meghajtashoz, mind a labda
lerakdshoz. A motorvezérld (4. abra) felelds azért, hogy a megfelelé motorok a megfeleld
polaritasu fesziiltséget kapjak. Az altalunk hasznélt kapcsolast H-hidnak nevezik. A H-hid
kapcsolds alapvetden 4 tranzisztor bazisanak megfeleld 0sszekapcsoldsaval jon 1étre. Ez a
kapcsolés polaritas valtasra €s egyszerli kapcsolasi feladatra alkalmas, azaz ha vesziink egy
ilyen kapcsolast, melyhez DC motort csatlakoztatunk, akkor ennek kovetkeztében vezérld jel
hatésara fesziiltség jut a motorra, ami a vezérldjeltdl fliggéen valamely irdnyba elindul, a
vezerld jel valtoztatdsaval a motor forgdsiranyat valtoztatjuk, a jel megsziintetésével meg
tudjuk allitani a motort. Nézziik ezt a kapcsolast részletesebben

12
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5. abra

Az 5. dbra a robotban hasznalt H-hid kapcsolasi rajzat mutatja, a J1-es csatlakozon keresztiil
tudjuk vezérelni az aramkort, a J2 csatlakozon keresztiil tudjuk fesziiltséggel ellatni az
aramkort. A motor a J3-as csatlakozon keresztiil kap fesziiltséget. Ha azt szeretnénk, hogy a
motor pozitiv iranyba induljon, jelen esetben azt tekintjiik pozitiv iranynak, amikor a J3-1
csatlakozon pozitiv a J3-2 csatlakozon 0 jelenik meg. Akkor az A bementre kell minimum 5v
fesziiltségl jelet kapcsolni igy az R7 ellenallason keresztiil a Q5-0s tranzisztor kinyi. Ennek
hatasara a Ql-es tranzisztor szintén vezetésbe keriil ezért a J3-1 ponton kozel tapfesziiltség
jelenik meg a Q5 emitterére kotott R1 ellendllason keresztiil kinyitja a Q4-es tranzisztort, ami
a J3-2 ponton kozel 0 potencialt jelenit meg. Ezen allapot fennéllasa esetén a motor pozitiv
iranyba fordul. Mindekdzben a Q7 tranzisztor is kinyit igy a Q3 nagyon stabilan lezar, ezért
nem lehetséges, hogy hid két fele ,,0sszenyisson”.

Ha azt szeretnénk elérni megfeleld vezérld jellel, hogy negativ iranyba forduljon a motor,
akkor a B bementre magas szintii jelet kell kapcsolni, ami az R8 ellenallason keresztiil a Q6-
os tranzisztort kinyitja, ennek hatdsara a Q2-es tranzisztor szintén vezetésbe keriil ezért a J3-2
ponton kozel tapfesziiltség jelenik meg. A Q6 emitterére kotott R2 ellenallason keresztiil
kinyitja a Q3-as tranzisztort, ami a J3-1 ponton kézel 0 potencialt jelenit meg. A védelem itt
is miikodik, azaz a QS8 tranzisztor kinyit, ebbdl kifolyolag a Q4 nagyon stabilan lezér, ezért
nem lehetséges a hidak ,,0sszenyitdsa”.

Ha az A és B bemenetre is magas szintli jelet kapcsolunk, akkor a Q7 és Q8 tranzisztor
nyitasa miatt a Q3 és a Q4 is biztosan zarva lesz, csak a Q1 és a Q2 tranzisztorok lesznek
nyitva, igy a J3-1 és J3-2 ponton kozel tapfesziiltség lesz, igy nem lesz potencial kiilonbség,
nem forog a motor.
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Ha az A és B bemenetek mindegyike alacsony logikai szinten van, akkor egyik tranzisztor
sem vezet, igy a J3-1 és J3-2 pontokon nincs semmilyen potencial. (Vigh Bertalan-Gardonyi
Jend, 1970)

Analoég disszipativ tapegység

Sy
z |n‘4:i“t‘;v

“r
\

-

6. sbra

Az 6. dbra a tapegység panel lathatd, ez a modul felelés a roboton sziikséges minden
fesziiltségszint eldallitasara a rendelkezésre allo 12V—os tapfesziiltségbdl.

Mikrokontrollerek
+5Y | Router

. , +3,3V
+12V akkumulgtor Ta pegyseg ————3  Lantronix Xport
Szabalyzott
|  Motorok

7. abra

A robotban a kiilonb6z0 szintli fesziiltségek elosztasat a 7. dbra mutatja, folyamatos tizemben
fesziiltség stabilizatorok miikodnek, a panelon taldlhaté tranzisztor analdg szabélyozas
segitségével a motorokra jutd fesziiltséget szabalyozza. A folyamatos lizemiu fesziiltség
stabilizatorok mindegyike monolitikus, tehat a bementen a jelszintnek minimum 1,2 — 1,3V—
tal magasabbnak kell lennie, kiilonben nem lesz stabil a jelszint, vagy egyaltalan nincs
kimeneti jel. A monolitikus stabilizdtorok nagy hatranya, hogy disszipativ elven mikodnek,
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vagyis a kimenetén megfeleld jelszintet eldallitja a bemeneti jelbdl, a tébblet fesziiltséget
pedig eldisszipalja. Folyamatos tizemben LM323 tipusu fesziiltségszabalyzé dolgozik, az 5V-
os fesziiltség eldallitasaért. A szabalyzo egy tipikus bekotését a 8. dbra lathatjuk.

Basic 3 Amp Regulator

Wiy OT IM123 i Vgur *5V
Cn 4 +

uF

SOLID = D.uf
TANTALUM |

8. sbra

Folyamatos {izemben dolgozik tovabba egy LD33V tipusu fesziiltség stabilizator, mely stabil
3,3V-os fesziiltséget szolgaltat. Ez a két stabilizator szolgaltatja az allandd, stabil és
megfeleld nagysagh fesziiltségszinteket. A disszipacid csokkentése céljabol az LD33V
fesziiltség stabilizator SV-os tapfesziiltséget kap, igy megvan a sziikséges fesziiltség tobblet,
de nem kell akkora potencial kiilonbséget athidalnia a stabilizdtornak. A 3,3V-os
tapfesziiltség szerepe, hogy a Lantronix ethernet - rs232 atalakitot ellassa a neki megfeleld
3,3V—os tapfesziiltséggel. A router az egyik, ez a rész pedig masik nélkiilozhetetlen része a
szamitogéppel valé kommunikéldsnak.

Figyeljiik a fesziiltségszintet, ha az elér egy hatart, jelzést kiild az mikrokontrollernek az
aramkor, majd a mikrovezérld a tovabbitja a megfeleld jelet a szamitdgépen futd programnak,
hogy az akkumulator fesziiltsége elérte a biztonsagos hatart. Az 5V elengedhetetlen, a
miikodéshez, hiszen minden 1étfontossagu elemet ez 14t el, tobbek kozott a mikrovezérloket,
¢s a routert. Ezek a részelemek folyamatos hasznalatban vannak, onnantdl kezdve, hogy a gép
bekapcsolasra keriil.

A motorok tapfesziiltségét szolgaltatd megoldasunk lényege, hogy a fesziiltség szabalyzo
kimenetére egy nagy teljesitményli tranzisztort kapcsoltunk, melynek révén a H-hidra jutéd
fesziiltség csak egy nyitofesziiltséggel lett kisebb, mint a hozzatartozd szabalyzd kimeneti
fesziiltsége. E megoldas révén a motornak sziikséges nagy aram csak a 2N3055 tipusu
nagyteljesitményli tranzisztoron megy keresztiil, a tranzisztort vezérl6 LM317-es nincs
kozvetlen nagy terhelés alatt a miikodés soran.
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Labda lerako

9. dbra

A feladat teljesitéséhez szilikségiink volt egy olyan szerkezetre, amellyel a ping-pong labdak
lerakasat megtudtuk oldani. Sok megoldason gondolkodtunk, hiszen a feladat annyira nem
egyszerii. Egy olyan megoldast kellett kifejleszteniink, ami egyszerti, iizembiztos, kevés
alkatrész kell hozz4 és nincs nagy energia igénye, hiszen az akkumulétor kapacitds véges.
Arra is figyelni kellett, hogy a szerkezetet elbirja a robot, ne 16gjon ki a mérethatarbol,
konnyti legyen Ujra tolteni, hiszen ezt a mérkdzés alatt is megtehettiik. A szerkezet 1ényege,
hogy a labdak egymas utan helyezkednek el a tartoban, amiket egy egyszerl kar kilok. A kar
egy menetes szarra van erdsitve, igy a szar forgatasaval elérjiik, hogy a kar kitolja a labdéakat.
(9. dbra) Ezzel a megoldassal a robot nem lesz instabil, hiszen a labdadk vizszintesen
helyezkednek el egymas mellett.

Iranyitas, vezérlo program

A feladat leirdsdban szerepel, hogy az autonom irdnyitas a legcélszeriibb, mivel minden
emberi parancsot 15 masodperccel késleltetni kell. Eldzetes terveinkben a miitholdkép
kihasznalasa, kép elemzése, majd teljesen onmiikddd irdnyitasa szerepelt. A mechanikai,
elektronikai problémaknak, kisérletezésnek koszonhetden ez a része nem késziilt el ebben az
évben. A feladatot végiil tigy oldottuk meg, hogy tobb parancsot adtunk meg, ¢és azok
egyszerre keriiltek elkiildésre a robotnak, igy igaz az elkiildés utan a késleltetést ki kellett
varni, de a parancsok kozott mar nem volt sziikség rd, hiszen, azt mar a robot szdmolta. A
programban lattuk a robot altal megtett utat, a hattérben a mitholdképpel, vagy a palyarajzzal.
(10. abra) A vezérlonek megadtuk, hogy milyen iranyba menjen és mekkora tavolsagot
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tegyen meg, a tobbit mar a program, illetve a robot szamolta, hogy az utasitdsnak
megfelelden cselekedjen a gép a valosagban.

F _
I——

Labda lerak s

Veszmegalitas

Beallitasak.
Hattér ehavolitasa Pélya 8xEm.
Parkotia rintdeata PVC

6:25:11

sy: 2.44921270764¢ fok: 0 k40 Nincs kapcsolat  |idozite: 10 mp 0 bel0732¢ |ty 0 bee1:0 +1:f kurzor x: 286 kurzor y 499 labda: 0

10. 3bra

Ennek a fajta megoldasnak a hatranya, hogy nincs visszajelzés. A program nem tudta, hogy a
kiadott parancs végrehajtasra keriilt-e, ha igen akkor mily moédon. A szadmitogép altal
kiszamolt utvonal és a robot altal a valosdgban megtett Gt altaldban nem egyezett. Ezt a
kovetkezd évben igyekeztiink kijavitani, mind szoftveres, mind hardveres szinten.
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Magyarok a Marson feladat 2013

Nézziik meg milyen feladattal alltunk szemben 2013-ban

Részlet a www.magyarokamarson.hu oldalrél:

Modositasok az elso 2013.01.01 megjelenéshez képest:

a celteriileteken elhelyezett mdgnesek eltavolitasara nincs szabaly. Alkalmazhato
mechanikus vagy bdarmilyen mds a pdlyat nem leamortizalo megoldas. A robot ossze is
gviijheti ezeket.

bar a kerekek szélessege nem lett maximdlva a frédi-béni tipusu uthenger nem
megengedett. A kerék alakjara pedig tovabbra is a klasszikus definicio érvényes.

Sokat gondolkodtam hogyan is lehetne szebben tdlalni, de az emberi felelotlenség veszélybe
sodorta Mars City békés lakoit és mint minden évben idén is csak mi segithetiink. Olyan
robotokat kell épiteni nagyon rovid ido alatt melyek képesek elhelyezni a varos fobb pontjain
a 2011-es kiildetésben a Goa'uld-oktol zsakmanyolt naquadah rudakat. A feladat csak
latszolagosan tiinhet egyszeriinek, Mars City lényegében egy labirintus amiben csak egy
kétkerekii robotnak van esélye.

Mars City:

A tornacsarnokban a hetedik versenyhez hasonloan egy irodai padloszonyeggel boritott
palyat épitiink fel (lasd a 2012 csoportképet). A varos méretaranyos térképe.
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W it b | Phbss
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Palys3x7m
‘rovidszory’ iodm padloszdoyeg (Ined 201 2 fenykepek)

A varost a térképen is lathato alakzatban 12cm magas Icm széles lambériabol allo labirintus
alkotja. Az illesztéseknél (sarkokban) egyenetlenségek elofordulhatnak. A kozponti teriiletre
egy 60cm széles uton lehet 4 iranybol feljutni. Az esetleges autonom iranyitast a feljarok
széleitol Scm-re elhelyezett 1-1 5cm széles fekete szigeteloszalag csik segitheti. A cstk 50cm-
el tulfut a feljaro elejetol. A 15cm magas kozponti negyed széleit is hasonloan egy a peremtol
Scm-re elhelyezett csik hatarolja. Minden teriilet padloszonyeg boritasu igy a feljarok is.

A célteriiletek:

A palyan osszesen 15 darab pontot éro teriilet talalhato ahova a naquadah kristalyokat kell
elhelyezni. A verseny mint minden évben ugy van kiagyalva, hogy a kiilonbozo tudasu
csapatok (kozépiskola-felsofok) megtalaljak a szamukra realisan elérhetd kihivasokat.

A celteriilet minden objektumnal azonos: A padloszonyegen egy 30x30cm négyzet kiilso
peremére ragasztott Scm széles fekete szigeteldszalag. Igy a szigetelbszalaggal egyiitt
40x40cm teriiletet kapunk. Azért maradt a padloszonyeg a célteriilet alapja, hogy a magneses
rudak a gravitacionak engedve ne guruljanak el maguktol. Pontot ér minden a célteriiletet (a
fekete csikot is) érinto rud.

A palyan osszesen 4 kiilonbozé pontot érd teriilet talalhato. 8 célteriilet 12 pontot, 4 a
labirintus belsejében lévo 36 pontot és Mars City dombjan talalhato negyedben van még
ketto 72 és egy 108 pontos célteriilet.

A naquadah kristaly:
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Az anyaga a mai napig ismeretlen, de a foldi vas egy otvozete mint ferromagneses anyag a
legvalosziniibb. Hossza 25mm atméroje Smm. Sulya 4 gramm. Magnesességének erejét majd
mindenki megtapasztalhatja, mivel minden jelentkezett csapatnak kiildok minimum 3 darabot,
de nem neodym (két magnes egy sik lapon kb. 4-5¢cm-r6l vonzza egymast). Kereskedelemben
nem hiszem, hogy beszerezheto.

Minden csapat a kiildetés induldasa elott kap 20 darab a henger két végén a csapat szinével
jelolt magnest.

A robot:

A robot maximalis x-y-z mérete 25x25x25cm. Sulya nem lehet 4 kg-nal nagyobb. Ami a
legfontosabb mechanikai feltétel: a robot két kerekii legyen. A kerék alatt a klasszikus-0si-
korzovel egy fogdssal megrajzolhatot értem, tehat lanctalp (Wall-e stilus, uthenger Frédi-
Béni stilus) nem megengedett. Barmilyen mozgds iranyvaltoztatdas soran csak a két kerék
erhet egyszerre a foldhoz. Tehat indulaskor kanyarodaskor sem fordulhat olyan elo, hogy a
robot barmely mas része a talajt érinti. Lehetoség van szenzor és manipulator karok
hasznalatara, de ebben az esetben sem lehet a robot vetiilete 50x50cm-nél nagyobb (tehat
mindenestol a robotnak barmely pillanatban be kell férnie ebbe az 50x50cm teriiletbe). A
robotnak 6nallo energiaforrassal kell rendelkeznie. A robot nem mdszhat fel kozvetlen a
palya kozponti magasitott teriiletére, viszont az esetleges koccanasokat zuhandsokat a
tervezéskor érdemes figyelembe venni.

Kislanyommal aki mar az elso 2006-os kiildetéskor is segitett épitettiink egy modellt amirol
keszitett video itt lathato. Senki ne becstiilje le a feladat nehézségét, nagyon nehéz stabilizalni
foleg egy emelkedon a robotot.

Idén is biztos felmeriil a LEGO rendszer hasznadlata. Szerencsére rengeteg versenyt
szerveznek erre a méltan nagyszerii és hasznos platformra, igy talan nem olyan 'banto'
leirnom, de akkora hatszelet ad az épités soran ami ebben a versenyben rontand az
esélyegyenloséget.

A verseny és a feladat:

A csapatokat egy program sorsolja négyes csoportba. Egy kiildetés ideje 15-20 perc. A nap
folyaman a versenyen elindult csapatok szama alapjan egy csapat akar 3-6 alkalommal is
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osszemeérheti technologiaja fejlettségét a tobbiekkel. Az elso kor utan (minden csapat elindult
a palyan Ix) a legtobb pontot elért csapat a legkevesebb pontot eléré csapattal és a
ponttablazat szamtani kézepén elhelyezkedo 2 csapattal keriil 6ssze. A masodik legtébb
pontot eléero a masodik legkevesebb pontot szerzett csapattal plusz a ponttabldzat kézepérol
+2 csapat és igy tovabb. Hasonlo pontszam esetén a csapat nevének abc sorrendje dont.
Harom fordulo utin a 8 legtobb pontot elért csapat kiilon dontot viv a gyozelemert.
Elofordulhat, hogy egy csapatnak egymas utan kell pdlyara lépnie igy a robot
energiaellatasat erre az esetre méretezziik vagy gondoskodjunk tartalek aksirol. A
megszerzett pontok folyamatosan dsszeadodnak igy a dontobe jutott csapatok extra pontokat
szerezhetnek.

A robotok elhelyezésére és felkészitésere 5 perc dll rendelkezésre. Aki nem tud elindulni a
fordulo végéig probalkozhat, de az ora ketyegni fog.

Minden célteriileten a csapat altal elsé alkalommal és csak egy lerakott kristalyért jar a pont.
A pont abban a pillanatban jar amikor a magnes érinti a célteriiletet és levalik a robotrol. A
fordulo végén minden célteriileten lévo magnes ujra pontot ér, de a célteriilet adott
pontszaman osztoznia kell mas csapat ugyanazon a célteriileten lévo kristalyaival. Egy példa:
72 pontos a célteriilet. A "B" csapat lerakott egy magnest az 72 pont. Jon "C" csapat és 6 is
lerakja a magnest ez neki is 72 pont. A fordulo végen kettejiik magnese csak 36-36 pontot ér
ezert "C" csapat elemi érdeke, hogy "B" csapat magnesét eltiintesse a célteriiletrol
megszerezve a teljes 72 pontot.

Idén nincs szabaly a feltartasra, akaddlyoztatasra. Tovabbra is érvémyes viszont, hogy
egymds robotjaiban szandékosan kart tenni nem lehet. Amennyiben két robot dsszeakad és
patthelyzet alakul ki amit két parancskiadassal sem sikeriil feloldani, mindkét csapat real-
time a kiinduldsi pontra kell visszavigye a robotot.

A nap folyaman vegig lehet barkacsolni, programozni, modositani a roboton.
Az iranyitas:

Idén is a csapatok folyamatosan latjiak a palyat, nincs takaro palank. Barmely EMBERI
parancsot utasitast, mely a robot vezérlésével kapcsolatos 10 masodperccel késleltetni kell és
a kesleltetés folyamatat a vezérlo programban jol lathatoan meg kell jeleniteni! Tegyiik ezt
ugy, hogy semmi kétség ne férhessen a kiizdelem tisztasagahoz. Idén kisérleti jelleggel egy
egyszerti kontrollt vezetiink be.

Példaképpen az iranyitasra: a menj elore 1 métert parancsot a robot csak 10 masodperc
mulva hajthatja végre, ha ez egy EMBERI utasitas. Ha egy szoftver onalloan dont a robotrol
erkezo jelek alapjan akkor nincs késleltetés. Lehetoség van a latottak alapjan dttervezni az
utvonalat stratégiat valtani, de ezeket az utasitasokat is kesleltetni kell., kivéve a mdagnesek
poziciojat azonositasat rogzito kattintasokat.

Az autonom iranyitast segiti a palya folé elhelyezett kamera. A tavalyi rendszer keriil fel a
felbontas 1.3Mp (1280x1024) lesz, olyan fps-el amit a halozat elbir. Tapasztalatok alapjan ez
minimum 5 kép/s. A kamera képe abban a formaban érkezik mint eddig(webcamXP). Leirdsa
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Marton Miklos tollabol. Remélem hamarosan online kameraképet tudunk adni a teszteléshez
bar januarban Miklos az amerikai GDP-t noveli talan meghekkel egy ottani szervert. Addig is
hasznalhato a webcamXP program vagy Miklos cikkében emlitett linux prg. (Sipos Attila,
2006-2013)

Ahogy az elmult években, most is mindenre kiterjedden feladat specifikaciot kaptunk.
Nézziik, miképpen oldottuk meg a feladatot.
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Kétkereki robot

11. abra

Elsore ez a feladat sem hangzott bonyolultnak, vagy nehéznek, de ha jobban belegondolunk
magneseket lerakni annyira nem egyszerii feladat. Ahogy jobban végig gondoltuk a feladatot,
nagyon hamar egyértelmtivé valt, hogy 2013-ban is a mechanikai kivitelezés lesz a
legnehezebb a feladatban.

Nézziik meg eldszor, miként birkéztunk meg a mechanikai kihivassa,l majd jarjuk korbe az
elektronikai kérdéseket és valaszokat.

Mechanikai felépitése

Ahogy elsore elolvastuk a feladatot, azon kezdtiink gondolkodni, hogy megoldhato-e
egyaltalan. Két kerék esetében tobb megoldas lehet, mar az elején elhataroztuk, hogy olyan
robotot készitiink, ahol a test a kerekek tengelyénél helyezkedik el.

Ekkor jott a kovetkezd probléma, mi akadalyozza meg, hogy a test korbeforduljon, ezzel csak
Onmagat porgetve, de egy millimétert sem haladva elére. A valasz egyszerl, a kerekeket
megdontottiik, a robot stlypontjat lejjebb vittiikk. A 12. abra mutatja, hogy a kerekek
megdontése és a suly lejjebb vitele miként jelentkezik. Az abran szaggatott vonallal a
megdontés eldtti stlypontot jeloltiik. Ezzel elértiik, hogy egyrészrdl mindig ugyan abban a
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helyzetben all meg, masrészt, ha netan atfordul, elbillen akkor is csak és kizardlag egy stabil
helyzete lesz.

12. bra

Sokan kérdezték, hogy hasznalunk-e giroszkopot, vagy valamilyen elmozdulas érzékel6t? A
valasz nagyon egyszerii: nem. Felesleges, mert bebizonyosodott, hogy nincs ra sziikség, a
problémat megoldja a gravitacid. Igaz a robot ,,hintazik” valamennyit, de teljesen kezelhetd
mértékben. A kovetkezd probléma akkor tornyosult elénk, amikor megprobaltunk felmenni
az emelkeddn. A robot természetesen azonnal felfordult és nem volt képes véghezinni a
feladatot. Kisérletezéssel kideritettiik, hogy ez a gond is megoldhato elektronikai beavatkozas
nélkiil, egyszertien lestilyoztuk a robot egyik felét. Ezzel a megoldassal mar siman vette az
akadalyokat.

A robot teste és a kerekek is plexibdl késziiltek, konnyen megmunkalhato, nem sériilékeny, és
ami ennél a versenynél kiilonosen fontos, nem magnesezhetd.

Elektronikai felépitése

A robot elektronikailag nem bonyolult, hiszen csak motorokat kellett elinditani és
megallitani. Azonban az elektronika terén nem dolgozhattunk olyan szabadon, mint a Pok
robot esetében, hiszen itt a hely nagyon sziik, arra is figyelni kellett, hogy a robot, ha
atfordul, ne legyen kilogo alkatrész, amiben megakad. Az elektronikai eszkdzoket tobb
részegységre lehet bontani.
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Motorvezérlés

A motorok vezérlését ennél a robotnal egy cél IC oldja meg, az L293D tipusu tobb csatornas
meghajtd. A kapcsolas nagy elonye, hogy jelentdsen kevesebb az alkatrész igénye, mint egy
H-hidas motorvezérld kapcsolasnak. Az elvi helyettesité kapcsolasat 13. abra mutatja.

schematics of inputs and outputs (L293D)

EQUIVALENT OF EACH INPUT TYPICAL OF ALL OUTPUTS
- Veez
Veed » —_—
Currant
Source
T b
Input L Output
3
GND
—— L L . GMND

absolute maximum ratings over operating free-air temperature range (unless otherwise noted)T

Supply voltage, Voot (588 NOtE 1) .o i 36 V
Output supply voltage, Vo - o i 36 W
NP VoA, W oo e TV
Output voltage range, Wi - .o i —3VtoVppe +3 VW
Peak output current, lg (nonrepetitive, t< 5 ms): L293 .. oL +2 A
Peak output current, |5 (nonrepetitive, t< 100 ps): L2930 ... ... .. . oLl +12 A
Continuous output current, lo: L2893 o e +1 A
Continuous output current, I L2830 ..o i +600 mA
Continuous total dissipation at (or below) 25°C free-air temperature (see Notes 2and 3) ....... 2075 mW
Continuous total dissipation at 80°C case temperature (see Note 3) ......... .. ... ... ... .. 5000 mw
Maximum junction temperature, T ... i 150°C
Lead temperature 1,6 mm (1/16 inch) fromcase for 10seconds  ............ ... ... ... ... ..... 260°C
Storage temperaturerange, Tayg .- oo —65°C to 150°C
13. abra

Széles fesziiltségtartomanyban képes miikddni, igaz a terhelhetdsége nem kozeliti meg a H-
hid kapcsoléasét. A motorvezérld 4 egymastol fiiggetlen csatornaval rendelkezik, igy alkalmas
4 motor vezérlésére, vagy 2 motor polaritas valtasara.
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oA o
/_\

14. 3bra

A 14. dbra mutatja, hogy a kapcsolas felépitése rendkiviil egyszer(i, tapasztalataink alapjan
megbizhatéan milkddik. Ezen kapcsolds alkalmazasa eldnyds, ha kevés hely all
rendelkezésiinkre, hiszen a szamos tranzisztor helyett egyetlen IC megoldja a feladatot.
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Kapcsolodiizemii tapegység

15. abra

A robotban cél IC-vel,

egészen pontosan LM2576 tipust

step-down konverterrel

megvaldsitott kapcsolo lizemi tapegységeket alkalmaztunk. Ennek a kapcsoldsnak is csekély

az alkatrész igénye, €s nagy a megbizhatdsaga.

4 O Feedback
=771
Unregulated | |
DC Input +in | | 1
LM2576-AD.J) | 150 yH Regulated
W =10ViodDV Output S1110 Qutput Fittered
I. p 1 Y 3 V@3onA
S — ] otz =8.0 3.0
3dGN  5ODNOFF 2
D
¢t + c2
100 pF— D1 +
/50 V 15822 = 1mﬂPF Ri
OHIOFF he 18k
O O
L _ R2
= Vout = vrei * (1.0 * H1)
C1 - 100 wF, 50V, Aluminium Electrolytic Vieg= 123V
C2 - 1000uF, 16 V, Aluminium Electrolytic A1 i between 1.0 k and 5.0 k
D1 - 3.0A 40V, Schottky Rectifier, 1N5822
L1 = 150 uH, RL2444, Renco Electronics
R1 = 1.8k 025W
R2 - 10k 025W
16. sbra
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A 16. dbra mutatja az altalunk hasznalt kapcsolast. De nézziik meg részletesebben, hogyan is
miikodik a kapcsoloiizemii tdpegység és milyen az elvi felépitése.

Az elektronikus késziilékek kiilonféle tapfesziiltség és taparam-ellatist igényelnek. Ezek
kielégitésére alakult ki a kiilonbozé tipusi és kapcsoldsi elrendezésti tapegységek
meglehetdsen nagy valasztéka. A korszerli késziilékek tapellatasara szolgald kisméretli és
sulyt, valamint nagy hatasfoku, megbizhaté egységek eldallitasanak problémajara ugyanis
egyre tobb figyelmet forditanak az egész vildgon. Ennek egyik oka az, hogy a legujabb
integralt aramkoros késziilékek méretének és Osszstlydnak egyre nagyobb részét teszik ki a
tapegységek. A masik pedig az, hogy a hagyomanyos analdg szabalyozasu tapegységek,
szabdlyozasi elviikbdl kifolyolag alacsony hatdsfokkal rendelkeznek és jelentds mennyiségli
hét disszipalnak. Ez az oka annak, hogy kiterjedt kutatdsi és fejlesztési munkakat végeztek
olyan eszkozdk és dramkorok eldallitasara, amik nagymértékben kielégitik a nagy hatasfok,
kis méret és suly elérését célzd programot. Az igy tervezett és kivitelezett tapegységeket
kapcsololizemli  egyenfesziiltség atalakités tapegységeknek nevezik, amelyek mas
fesziiltségszabalyozasi elvvel rendelkeznek. Az alkatrészgyartd ipar egy sor olyan passziv és
aktiv elemet hozott 1étre, amelyek specidlisan a kapcsoldlizemii tapegységekhez késziiltek.
Az dramkor mitkodését a 17. abra idédiagramjain kdvethetik nyomon.

L
Ic _UcE, iL ki
L LT
Une TL a D Ukei L R
T 1 Uhil TCE I-—rl t
o . i 9____:
the bLwi

Uhel & L]JE t.'kj_ Uh-el t i

17. abra
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Az L aramkorlatozé fojtotekercsen keresztiil periodikusan toltik a kimenettel parhuzamosan
kotott C2 kondenzatort. A tranzisztor bekapcsolasi id6tartama alatt a fojtot tekercs feladat a
tobbek kozott az is, hogy az aramot a tranzisztor védelme céljabol megfeleld értékre
korlatozza. Amikor a tranzisztor vezet, a C2 kapacitas a fojtotekercsen keresztiil toltddik és
ez utdbbiban magneses energia halmozodik fel. Ezen t,. bekapcsoldsi idétartam alatt a
fojtotekercs araméanak névekedését D IL(be), a kdvetkezd Osszefiiggés adja:

Upe Uy - Upe Uy
he
L L

v T

Al ey =

ahol g = tpe/T a kitoltési tényezd. Abban az esetben, amikor a tranzisztor lezar, a fojtotekercs
arama tovabb folyik a D didédan keresztiil, a tarolt energia a terhelés fel¢ tovabbitodik. A ty;
kikapcsolasi iddtartam alatt a fojtotekercs aramanak csokkenése D IL (ki), a kovetkezo:

Egyensulyt akkor ériink el, amikor a fojtdtekercs aramanak novekedése, illetve csokkenése
egyenld:

..
Al = Th T (-

A kimeneti fesziiltség tehat a kitoltési tényez0 szabalyozasdval stabilizdlhato. A kitoltési
tényezd mindig g <1, tehat:

Uy <Upe.

Ul:-e B Uh‘
L

7.
TT=TL:T{1'T:' = Uy =7y U,

A kimenetre vonatkozoan az L induktivitds a C2 kondenzatorral alul atereszto sziiroként,
vagyis integrald aramkorként szerepel. Az aramkorlatozasi feladatot ellatd fojtdtekercs tehat
egyben a sziird egyik komponense is. Ha végtelen induktivitast tekercset hasznalhatnank,
akkor a kimeneti d&ramban ingadozast nem észlelnénk. Ekkor a tranzisztor, ill. dioda aramok
csucsértéke egyenld lenne az atlagos terheléarammal. ( IDpax = [Chax = Iii). A gyakorlatban
alkalmazott fojtotekercseknél, azok induktivitasaval forditottan aranyos fiirészfog alak dram
szuperponalddik a kollektor (IC), ill. diddadramokra (ID). Ha az L induktivitas kisebb, mint
egy elére meghatarozott minimalis érték (L.,), akkor a tekercs drama egy idétartamra
megszinik, viszont amig folyik nagy értékii csticsokat ér el, amely a T tranzisztort és D
diédat nagyon igénybe veszi. Ezek szerint az induktivitads minimalis (kritikus) (Lyin) értéke az
(amikor az 4ram éppen nullara csokken a periddus végére), amely az aramingadozas
csucsértekét a minimalis terheldaram kétszeresére korlatozza:
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..
L’f T(1- ) = 2L,

Lx

A fojtotekercs tervezésénél figyelembe kell venni a kapcsoldlizemii tdpegység altal majdan
szolgéltatott legkisebb terheléaramot I y; min. Ezek szerint:

L E%T (1-)

2]1im'n

Magnes lerako

18. abra

Az idei versenyben, ahogy tavaly is, nem elég a robotnak csak kozlekedni tudni, egyéb
feladatokat is kell végeznie. A magnesek célteriiletre juttatdsa nem kevés fejtorést okozott
nekiink, hiszen nem hasznalhattunk semmilyen magnesezhetd anyagot €s azzal is szdmolni
kellett, hogy a magnesek vonzzak, taszitjadk egymast.

Itt is igyekeztiink a legegyszerlibb szerkezet elkészitésére torekedni. A megoldast egy
forgotarhoz hasonlé szerkezetben taldltuk meg. (18. dbra) A magnesek megfeleld polaritasara
azonban iigyelni kellett, hiszen ha nem valtakozé polaritassal helyezziik be 6ket, akkor a
magnesek tartjak egymast.
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A feladat leirasban szerepel, hogy a tobbi csapat robotjdban szandékosan kart tenni tilos,
viszont a feltartdztatasra nincs szabaly. Tovabba az ellenfelek magnesét Ossze lehet szedni
(19. 4bra, 20. abra), ezzel sajat magunk pontjait gyarapitjuk a végelszdmolasnal. Mivel a robot
dontve kozlekedik, igy nagy erejii neodym magnesek elhelyezésével megoldhatd volt a
probléma.

19. abra

20. sbra

Iranyitas, vezérlé program

Ahogy 2012-ben is ugy, 2013-ban is a teljesen 6nmiikddd iranyitast tliztiik ki célként. Ahogy
2012-ben se, ugy 2013-ban sem jutott ra id6. Azonban a program nagymértékben fejlodott
azaltal, hogy egér segitségével pontosan megadhatjuk szdmara, hogy hol van a robot és
milyen pontokat kell érintenie, milyen pontokat nem érinthet. A hattérbe vagy a mitholdképet
vagy a palyarajzot tudjuk elhelyezni.(21. dbra)
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Ezzel a megoldassal egyszer megadjuk a programnak az itvonalat amit a robotnak végig kell
jérnia, utdna a tobbit a szdmitdgépre bizzuk. A probléma itt is akkor kovetkezik, amikor a

szamitogép altal szamolt pozicid és a robot tényleges helyzete eltér egymastol. Ezzel a
lehetdséggel szamoltunk a program megirdsa soran, ezért lehetdség van a mar megadott
pontokat médositani, illetve a gép altal szamolt robot helyzetet pontositani, arrébb helyezni.

Ezen megoldasokkal mar kozelebb jutottunk a szinte teljesen 6nmiikddo vezérléshez, de még

nem értik el.

32



Robot technikaink és fejlodésiik

Ko0z0s elemek

Elektronika terén hasonlé megoldéasok sziilettek az évek soran, hiszen a kiilonb6zd feladatok
ellenére a robotoknak nem kellet -elektronikai szempontbol- lényegesen kiilonbdzniiik
egymastol, mivel ugyanigy a kommunikdciot és a motorok szabalyzasat kellet
megvalositanunk

Kozponti vezérlé panel

22. sbra

A 22. dbra a kdzponti vezérld panelt mutatja, ez a panel a legfontosabb a robotban. Az ezen
elhelyezked6 mikrokontrollerek vezérelnek mindent. Itt taldlhato tovabba az ethernet-RS232
atalakito is, ami a routeren keresztiil a szamitogéptol érkez6 adatokat alakitja a kontroller
szamara értelmezhetove.

Akkor lassuk részletesebben az egyes részegységeket.

Eldszor nézziik meg, hogy tulajdonképpen mik is azok a mikrokontrollerek, majd attekintjiik
miért ezt a tipust valasztottuk.
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,A mikrokontroller egy olyan integralt aramkor, ami kicsiben tudja mindazt, amit egy
nagyobb szamitogép. Miiveleteket hajt végre, programot futtat, adatokat hasznal fel sajat,
illetve kiils6 memoriabol, kommunikal a kiilvilaggal a portjain keresztiil. Fontos kiilonbség a
mikroprocesszor ¢és a mikrokontroller, vagy maés néven mikorvezérlé kozott, hogy a
processzor csak a szamitasi utasitdsokat hajtja végre, amig a mikrokontroller sok egyéb
kiegészitd perifériat is tartalmaz, igy tulajdonképpen a mikroprocesszor a mikrokontroller
része. Tekintsiik 4t mit talalunk egy mikrokontroller belsejében.

Megtalalhatd a mikorvezérld belsejében a RISC CPU ami egy csokkentett utasitaskészletti
kozponti vezérldegység. Két nagy csoportjat kiilonboztetjiik meg a CPU-knak. Az egyik a
RISC filoz6fiaji miszerint, elég nagyon kevés fajta utasitds minden feladat elvégzéséhez. A
masik a CISC logika alapjan felépiilt processzor ami szerint minél tobb utasitasra legyen
képes a CPU. A RISC processzorok az utasitdsokat nagyon gyorsan egy gépi ciklus alatt
hajtjak végre. A processzor tudasat az utasitds készlete is jellemzi. A mikrokontrollerben
talalhato tovabba a programmemoria, ami a PC-n megirt program bindris gépi kodu
leforditottjat toltjiik, itt a kikapcsolds utdn is megmarad, ezeket az utasitdsokat fogja a
processzor végrehajtani. A mikrovezérlében taldlhaté tovabba adatmemoria is, itt taroljuk a
valtozokat illetve ezen a memoriarekeszek allapota a mikrokontroller port allapotanak hii
tikorképe, azaz megtudhatjuk, hogy melyik port van logikai 1 vagy 0 szinten. A
mikrovezérloben talalhatok tovabba egyéb beépitett aramkordk is példaul reset aramkor,
megszakitasvezérld, oszcillator és tobb olyan is amik tipusonként nagyon kiilonbozok ilyen,
aramkorok példaul a EUSART azaz a soros kommunikaciét kiszolgaldé aramkor, vagy az
USB vezérléséhez sziikséges aramkor.” (Naszari Laszlo, 2005)

Az altalunk valasztott eszkdoz egy PIC 16f887 tipusi mikrovezérld, ez egy RISC
architektaraji kontroller. Azért dontottiink a felhasznalt mikrovezérld mellett, mert
rendelkezett a nekiink kelld tulajdonsagokkal, mint példaul a megfeleld szdmu be és kimenet
a megfeleld szamu A/D atalakito és az egyéb benne megtalalhaté modulok az EUSART azaz
a Enhanced Universal Synchronous Asynchronous Reciver Transmitter (Javitott Univerzalis
Szinkron Asszinkron Vevé Ado ). Tovabba azért dontdttiink a Microchip altal gyartott
termékek mellett mert kielégité dokumentacioval rendelkeznek, amelybdl minden egység
mukodése €és programozasi lehetdségei vilagosan latszanak. A mikrovezérlok nagyon
kedvezO tulajdonsagai koz¢ tartozik a kicsi energiafogyasztds, ami milliamperes
nagysagrendben mérhetd. (Konya Laszl6-Kopjak Jozsef, 2009)

Kommunikacio

A robot szamitogéppel torténé kommunikaciojahoz két elengedhetetlen eszkoz sziikséges, az
egyik egy router, a masik egy RS232-Ethernet atalakit6. A router egy egyszerli wifi router,
kevés bedllitassal alkalmas a feladatra. Az RS232-Ethernet 4talakité egy Lantronix Xport
nevil atalakitd. Ez a részegység all kdzvetlen kapcsolatban routerrel. A halozati Gtvalasztotol
érkezd jeleket a fent emlitett mikrovezérlé nem tudja értelmezni, igy sziikség volt erre a
modulra, ami a soros szabvanynak megfelel6 formara alakitja a jeleket.
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A modulhoz tartoz6 program létrehoz egy virtudlis soros portot a szamitogépen, melyen
keresztiil kommunikalva az adatok fizikailag a robotban taldlhat6 modul Rx portjan
megjelennek, illetve a modul Tx portjara soros adatot juttatva, azok a szamitogépen futo
virtualis sorosportrdl leveheték. A modul sok egyéb funkcidval rendelkezik, képes kezelni a
handshake jeleket a konfiguralhato portjai segitségével. Ezek a portok lehetnek be, illetve
kimenetek is, igy nincs akadalya annak sem, hogy mas olyan eszkozt illessziink a modulhoz
ami nem kezeli a soros adatokat. A robotban ezt a lehetdséget a tav-reset funkciohoz
hasznaltuk fel, mert igy szinte barmilyen koriilmények kozott elérjiik a robotot. Esetlegesen
ha lefagyott a program, vagy ha kommunikacios hiba 1ép fel, akkor is meg tudjuk allitani.

A robot a szamitégéppel tobb kiegészitd eszkdz segitségével vezeték nélkiili haldzaton
keresztiil kommunikal. Nézziikk meg részletesebben a kommunikécié menetét a kapcsolat
felvétel modjat. Induljunk a mikrovezérltél. A PIC mikrokontrollerek egy része képes a
szabvanyos soros asszinkron kommunikaciora, ez a rendes szamitogépeknél megszokott
RS232 protokolnak megfeleld kommunikéacidos médszer. A kiilonbség, hogy a jelszint nem
+/-12v, itt a TTL szabvany szerinti jelszinten torténik a kommunikacio, ezt leszamitva
minden a szdmitdgépeknél megszokott. Nézziik meg, hogyan mitkodik a soros adatatvitel.

,Soros atvitel esetén az informacidkat hordoz6 biteket egyenként, egymds utan sorban
vissziik at. Az adatcsomagok felépitését a 23. dbra lathatjuk.

startbit karakterek stopbit] startbit

23. 4bra

Ahhoz, hogy a soros atvitel adatatvitel soran az ado-tol érkezd biteket a vevo egyértelmiien
azonositani tudja, sziikséges, hogy azonosan értelmezzék a jeleket, azaz példaul az ado altal
kiildott egy bajt elso bitjét a vevd is annak tekintse. Az aszinkron soros adat atvitelnél ahogy
a nevébdl is latszik az add és a vevod nincs szinkronban, igy a jarulékos bitek segitségével
oldjuk meg, hogy a vevo megfelel6képpen értelmezze a biteket. Ezek a START és STOP
bitek. A START bit jelzi, hogy utana kdvetkeznek a tényleges informaciot hordozo adatbitek,
mig a STOP bit jelzi ezek végét, STOP bitbdl tobb is kdvetkezhet egymas utan, ez beallitas
kérdése. Az adatatvitel kezdetekor az ad6 a vonalat alacsony szintre allitja, ez a START bit,
utana kovetkezik a tényleges adatok atvitele. Miutan az adatbitek atvitele megtortént, az ado
magas szintre allitja a vonalat ez a STOP bit, ezzel jelezve az adas végét. A vevd a vonal
magas alacsony allapotvaltozasabdl szerez tudomast az adas kezdetérdl. Lényeges a vonalon
idéegység alatt atvitt informacid6 mennyisége, amit bit/s-ban mériink. Ezeket az értékeket
szabvany hatdrozza meg ez a Baud rata, néhany jellemzd értéket a 24. dbra lathatunk.”
(Naszari Laszlo, 2005)
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bit/s | Egy bit atvitelének ideje (msec)
150 6.6666
300 3.3333
600 1.6666
1200 0.8333
4800 0.2083
9600 0.1042
19200 0.0521
38400 0.0261
24. abra

Miutan megismertiik, hogy a mikrovezérloben hogyan miikkodik a soros adatatvitel, nézziik
miként jut a soros jel a PC-hez.

A mikrokontroller megfeleld Rx (Recive) és Tx (Transmit) portjait csatlakoztattuk az RS232
Ethernet atalakitohoz. A Lantronix modul rendelkezik MAC cimmel és IP cimmel kezeli a
TCP/IP protokollt is, ezaltal a szokvanyos halézatokon azonosithatova valik és képes
kommunikalni barmilyen halézati eszkozzel, jelen esetben a routerrel. Belsd felépitését,
szoftvereit a 25. abra mutatja. (Lantronix, Serial to Ethernet Networking, 2013)
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26. abra

A PC is csatlakozik a routerhez, igy Lantronix és a PC is egyazon halézat része lesz, igy mar
nincs akadalya koztlik a kommunikécionak. A PC-n fut egy olyan program ami létrehoz egy
virtualis soros portot. Ez a program a CPR Manager. (26. abra) A hasznalathoz egy feltétel
kell, hogy a program megtaldlja a Lantronix portot, ha ez megtdrtént az IP cim alapjan
azonositja az eszkodzt. A program alkalmas arra, hogy tobb ilyen eszkozt is kiszolgaljon
egyszerre, igy nincs akadalya annak, hogy legyen egy COMI1 ami a roboton talalhato
Lantronix Xport-hoz tartoz6 virtudlis soros port és legyen egy COM2 ami egy masik
eszkozben talalhatdo Lantronix porthoz tartozé soros port. gy tobb eszkozt ki tudunk
szolgalni, mindegyik eszkozhoz tartozik egy-egy virtudlis soros port aminek a fizikai
megvalositasa szinte barhol lehet a vilagon, ahova a halézat elér, vagy mindkét gép hozzafér
az internethez.

Eddig megismertiik a soros adatatvitelt, megtudtuk miként mitkddik ez a PIC esetében.
Megtanultuk, mire hasznalhaté a Lantronix Xport nevii modulja és hogyan kapcsolodik a PC-
hez. Most nézzilk meg az adat utjat ¢és, hogy milyen feltételek kellenek a sikeres
kommunikaciéhoz.

A PIC elkezdi adni a soros adatokat, amik megjelennek a Tx kimenetén, az adatok a
Lantronix port Rx bemenetére keriilnek, a két eszkoz eltérd tapfesziiltséggel dolgozik, de az
Xport bemenete 5V-ig tolerdns, igy itt nincs sziikség szintillesztésre. Az adatokat a
Lantronix modul veszi €s innentdl kezdve mar csak digitalis formaban léteznek. A hal6ézaton
keresztiil eljutnak a PC-hez az ott futd program értelmezi majd a megfeleld virtualis soros
porton megjelennek az adatok. Visszafel¢ is ugyanez a folyamat, csak forditva, azaz az
adatok a virtualis soros portra kitessziik, majd azok a hal6zaton keresztiil eljutnak a Lantronix
porthoz ahol annak a Tx kimenetén megjelennek. Ez a kimenet 6ssze van kapcsolva a PIC Rx
bementével, szintillesztést itt sem hasznaltunk, mert a vezérld az Xporttol jové 3,3v max
fesziiltségli adatokat helyesen képes értelmezni. A helyes kommunikacié létfontossagu
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feltételei, hogy azonos Baud ratat allitsunk be, mind a PIC-nél, mind a Lantronix portnal,
mind a szamitdégépnél. Fontos feltétel tovabba, hogy azonos atviteli tulajdonsagokat allitsunk
be. Azaz azonos atvitt bit szdm, 8 vagy 9, azonos STOP bit hosszusag 1 vagy 2, stb. Ha
mindezek megvannak, kapunk egy olyan lizembiztos kommunikéciét, amely tapasztalatunk
alapjan adatveszteség nélkiil dolgozik.
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Uj univerzalis panel

Miutan megnéztilk miként miikodnek a robotok most tekintsiink a jovobe, egy az eddigi
tapasztalatokat felhasznal6 univerzalis panel elkészitésével és taglaldsaval.

Alap elgondolas, eddigi tapasztalatok

Az eddigi évekre visszatekintve elmondhatjuk, hogy mar rendelkeziink valamennyi
tapasztalattal a kiilonb6zd versenyfeladatok, robotok elkészitésében. Tapasztaltuk, hogy
minden robot alapja a kifogastalan tapegység, kifogastalan energia ellatas. Az energia erésen
korlatozottan all rendelkezéslinkre, hiszen az akkumulator kapacitds véges. Feltétlentil
szlikséges a lehetd legjobb, leggazdasdgosabb felhasznaldsa. Az energiaval valo takarékossag
egyik fontos eleme, hogy megnézziik, megvalogatjuk, milyen eszkdzoket hasznalunk, milyen
motorokat alkalmazunk.

A masik allandd probléma, ami az épités soran felmeriilt — igaz szintén a nem teljesen jol
megalkotott tapegységek hibdja is —, hogy egy nagyobb energia felhasznalast eszkdz példaul
egy erdsebb motor meginduldsdnal a tapegységet oly mértékben leterhelte, hogy az nem,
vagy csak nehezen tudta kiszolgdlni a tobbi eszkozt. Erre sziiletett az a megoldés, hogy a
robotokban tobb akkumulator keriil felhasznélasra, igy kiilon energia ellatasa a csekély
fogyasztasa, de nélkiilozhetetlen eszkozoknek pl.: mikrokontroller, kommunikaciés modul,
szenzor. Nagyobb kapacitdsu akkumuldtort haszndlunk a t6bbi berendezés szamara pl.:
motorok. {gy nem iitkdziink abba a problémaba, hogy egy hirtelen mozdulasnal, vagy olyan
cselekedetnél, ami tobb motor mozgéasat eredményezi, a nagy aramfelvétel miatt a fesziiltség
csokkenése reset folyamatot valt ki.

Az 10j tapegység elvi felépitését a kovetkezd: A fokapcsold bekapcsolasakor a panel talalhato
78L05 fesziiltséget a mikrokontrollernek. Ez a kontroller felel a tapfesziiltség panel
mikodésért, illetve a fesziiltségek ellendrzésért. A kontroller ellendrzi, hogy az
akkumulatoroknak a fesziiltség szintje megfelelé-e. Ha igen bekapcsolja a tapegységeket,
majd ellendrzi, hogy a kijovo fesziiltségek megfeleljenek az elvartnak. Ha minden rendben a
mikrokontroller bekapcsolja az utols6 fokozatot, ezzel fesziiltség ald helyezve a robotot.

Felépitése

A versenyek soran gyakran kideriilt, hogy igaz a sokszor emlitett mondés, miszerint ,,ami
elromolhat, az elromlik”. Az 0Osszes Uj eszkozt tigy terveztiik, hogy a felépitése modul
rendszerli legyen, igy ha barmelyik egységgel problémdak vannak egyszeriien kicserlhetjiik
azt.

A modulrendszer tovabbi elénye, hogy amennyiben az adott gép a fejlesztések soran, vagy a
feladat korének bovitése soran valtozik, Gj modulokat adhatunk hozza illetve cserélhetjiik a
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meglévoket. A tervek elsdsorban robot vezérléshez késziiltek, a rendszer vazlatat a 27. abra
mutatja.

> Erzékelok
Szenzorok

x
v ¥

Kozpont vezérld [ Motorvezarld

7Y

. 4

Kommunikacio

27. 4bra

Tételezziik fel, hogy van egy robotunk, amely rendelkezik 4 motorral, a motorok
meghajtasarol a fent emlitett vezérld IC gondoskodik. A robot késébb tovabbi eszkdzoket
kap, melyek mar nagyobb sulyt jelentenek. A tovabbi miikodéshez, fejlesztéshez erdsebb
meghajtd motorok sziikségesek, amelyek mar nagyobb arammal dolgoznak. A modularis
rendszernek kdszonhetden fogjuk a motorvezérld panelt kivessziik, majd a helyére egy H-
Hiddal megvalositott motorvezérld panelt tesziink. Nem kell szétszedni a robotot, nem kell
modositani egy csomo6 aramkori elemet.

Ahhoz hogy ez megtehessiik, tobb feltételnek kell, hogy teljesiiljon. Ilyen példaul az
egységes kommunikacié a panelok kozott.

Kommunikacio

A modularis rendszer felépitéshez Iétfontossagti, hogy a kiilonb6zé modulok
kommunikaljanak a kozponti vezérldvel, sziikség szerint egymassal. A legcélravezetobb egy
olyan kommunikacids protokoll alkalmazasa, amely kevés vezetéket hasznal, s szinte minden
eszkdz ismeri, igy nem kell egy teljesen 0j szabvanyt kitaldlni, elég csak egy meglévot
felhasznalni.

Kiegészitokkel SPI busz (Serial Peripheral Interface)

A Microwire soros atviteli rendszert a National Semiconductor fejlesztette ki, de ma mar igen
sok IC gyart6 alkalmazza.

A megoldas egyszerli, az adattranszfer formatuma lehetévé teszi, hogy specidlis interfész
nélkil is kezelhetdek legyenek az aramkorok. Haromvezetékes, szinkron soros rendszer, a
harom jel csatlakozas: DI (adatbemenet), DO (adatkimenet) és CLK (6rajel). Opcionalisan
egy CS engedélyezd, aktivalo jel is megengedett.
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[
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DO allapot bit, READY/BUSY )
(Program)
28. abra

A Microwire rendszerben a Master €s a Slave szerep hardver mddon rogzitett, eleve beépitett
(pl. sok memoria IC késziil ezzel a megoldassal, mind Slave jellegii). A Master kiildi ki az
orajeleket, s az adattranszfert is ez inditja, parancs- kikiildéssel a parancsban cim is
szerepel. A Microwire rendszert hasznald gyartok megegyeztek, hogy melyik
aramkortipushoz melyik cimet hasznaljdk  a Slave-nél a cim is rogzitett, beépitett. Az orajel
¢s a DI, DO jelek kapcsolatat a 28. abra mutatja. A General Instruments szinkron soros
atvitele alapvetéen megegyezik a Microwire rendszerrel, de egy tovabbi vonalat is alkalmaz
(RDY/BUSY), a Slave ezen jelzi, ha bels6 miikddés miatt nem tud utasitdst fogadni a
Mastertdl (pl. ha egy EEPROM irasi folyamata zajlik). (Az eredeti Microwire szabvany is
megengedi egy ilyen foglaltsagi jel kikiildését, de nem ad ujabb csatlakoz6 pontot, a DO
hasznalhato fel ilyen célra.)

B

29. abra

M

| |
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<— | | e —
% bites léptetd | MISO MISOY )& bates léprerd |
regiszten c o regiszles
) | | 3
- | MOSI ."-[ﬂSII "
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Az SPI (Serial Peripheral Interface) egy nagy sebességii soros szinkron I/O rendszer. Az SPI
alkalmas egy CPU és kiegészitd aramkorei Osszekapcsolasara, de tobb processzor
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egylittmikodését is lehetové teszi. Az oOrajel fazisa €s polaritasa szoftverrel valaszthato, igy
kiilonféle megoldasu soros elemek is Osszekapcsolhatok az SPI rendszerrel. A kiegészitd
aramkorokben a Slave jelleg rogzitett. A rendszer miikodését a 29. abra mutatja be, a
jelvezetékek: MOSI (Master kimenet, Slave bemenet), MISO (Master bemenet, Slave
kimenet), SCK (soros oOrajel, a Master kiildi ki), SS (Slave kivalasztas). Nyolc SCK oraciklus
valosit meg egy adattranszfert. Mikdzben a Master eszkoz kikiild egy adatot a Slave-hez
(MOSI), a Slave is kiléptet egy masikat a Master szamara (MISO). Ezt a kétiranyt folyamatot
az egyetlen oOrajelsorozat szinkronizalja.

Az SPI adattranszfer is tartalmaz parancsot, amit a Master kiild. A parancsok az IC
kapcsolatokat tamogatjak, pl. egy EEPROM teriilet folyamatos feltdltése adatokkal
egyetlen paranccsal eldirhat6. Az SPI BUSZ-t altaldban 2 MHz-ig hasznaljak, de pl. a Xicor
cég X25650 soros adatkezelési EEPROM memoria IC-je, mely SPI jelleggel kezelhetd, 5
MHz-es adatsebességet is megenged. (Dr. Madarasz Laszld, 1996-97)

Kommunikacio a szamitogéppel

A tapasztalatok azt mutattak, hogy a legstabilabb legiizembiztosabb és legegyszerlibben
konfiguralhatd6 kommunikacié az RS232. Az eddigiekben a kommunikélashoz sziikség volt
egy routerre és egy Lantronix Xport RS232-Ethernet atalakitéora. A router sok energiat
elhasznalt feleslegesen, €és az altalaban korlatozottan rendelkezésre allo hely szempontjabol
sem a legjobb valasztas.

Kutatomunkank eredményeképpen talaltunk egy szadmunkra nagyon kedvezd paraméterekkel
rendelkezd modult, szintén Lantronix gyartmanyt xPico-Wifi modult. Ez az eszkoz
ugyancsak RS232 szabvanyt hasznal, de wifi jelekké alakitja. gy tulajdonképpen az eddig 2
eszk6z helyett egyetlen eszkdoz megoldja a feladatot, sokkal kisebb méretben és sokkal
kevesebb energia felhasznaléassal.

Nézziik meg részletesebben milyen az 01j modul:

A Lantronix xPico-Wifi modul nem régota taldlhatd a piacon, rendkiviil kedvezd
tulajdonsagokkal, ar/érték ardnnyal rendelkezik. Gyakorlati felhasznalas szempontjabol
kellemetlen a csatlakoz6 mérete, még a hozza kaphato atalakito segitségével is csak 0.4 mm
labtavolsagu smd csatlakozast lehet elérni, mely a tesztelés, fejlesztés, probalgatas sordan nem
elényds. A modul meglehetdsen Osszetett a belsd felépitését a 30. dbra mutatja, a
labkiosztasat a 31. dbra mutatja.
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Interface

40 Pin Connector

DC Power
3.3V

To external
processor/

logic

To external
LED

i

To external
USE Device

!

.., | Cortex M3
— U.FLto
Processor aog.;i; bign el
Serial 1 antenna
———— | GPIOISPI
—————#| RESFTINEFAULTS
% WAKE
8 Mb Serial
— Flash
———®| SYSTEM LED
————— | USB
30. abra

1 [ GND GND 2 | GND GND
3 | CP8 CP8/sSPI_CS 4 | LED1/LINK LED1IWLAN_LED
5 | RTS1 RTS1 6 | LEDO/SPEED NC
7 | RXD1 RXD1 8 | LED2/IACTIVITY NC
9 | GND GND 10 | TXD1 TXD1
11 | ETX- NC 12 | ETCT NC
13 | ETX+ NC 14 | LED3/DUPLEX{OUT) [ WKUP (IN)
15 | GND GND 16 | CTSH CTS1
17 | ERX- NC 18 | ERCT NC
19 | ERX+ NC 20 | SYS_LED SYS LED
21 | GND GND 22 | Reserved DDP
23 | RXD2 RXD2 24 | Reserved DDM
25 [ TXD2 TXD2 26 | CP2/INT CP2/SPI_INT
27 | CP7 CP7/S8PI_SCK 28 | CP3 CP3/MISO
29 | +3.3V +3.3V 30 | CP4 CP4/MOSI
31 | +3.3V +3.3V 32 | CPS CP5
33 | +3.3V +3.3V 34 | CP6 CP8
35 [ CP1 CP1 36 | DEFAULT#(IN) DEFAULT#{IN)
37 | GND GND 38 | EXT_RESET#(IN) EXT_RESET#({IN)
39 [ GND GND 40 | GND GND
31.5bra
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Lathatjuk, hogy a modul tobb soros porttal, és altalanosan felhasznéalhato 1abbal rendelkezik.
Az altalunk hasznalt eszkozben USB port is megtalalhato. A modul lelke egy Cortex M3-as
mikroprocesszor. (Lantronix, xPico Wifi, 2013)

Felhasznalasi teriiletek

Az 1j, teljes mértékben modul rendszerii vezérld elkészitésével az volt az elsddleges cél,
hogy egy robotvezérlét alkossunk. Késobb kindtte magat egy olyan univerzalisan hasznalhat6
eszk6zz¢, ami nem csak robot vezérlésére alkalmas. A rendszer megalkotdsa kozben
¢vfolyamtarsunk emlitette, hogy sziiksége lenne egy olyan eszkOzre, ami a terrariumai
feliigyeletét ellatja. Mikozben neki is igyekeztiink a segiteni €s az 0 eszkdz tervei is
korvonalazodtak, arra jutottunk, hogy célszerli lenne egy olyan széleskoriien felhasznalhato
eszkozt késziteni, amely ha sziikséges robotot vezérel, terrariumot feliigyel, stb.

Osszefoglalas

Az évek soran megismertiik a PIC mikrovezérloket, a kiilonb6z0 programozasi nyelveket.
Talalkoztunk elektronikai kihivasokkal, és latszolag megvaldsithatatlan feladatokkal. Sajnos
voltak olyan tipikus hibak, amikbe az évek soran folyamatosan belefutottunk, munkankat
jelentés mértékben akadalyoztdk. A robotok épitése soran tobb gépészeti probléma is elénk
keriilt, melyek megoldasa rengeteg kreativitast és kéziigyességet igényelt. A feladatok sikeres
elvégzése ¢érdekében folyamatos kutatdsokat végziink az 1) technikak felhasznaldsa
érdekében, hiszen az elektronika és az informatika jelenleg a vildgon a fejlesztések
¢lvonalaba tartozik.

Az Onok elé tart 0j tervek, az eddigi évek tapasztalatai, és tudasa alapjan sziiletett meg az 0
rendszer ahol igyekeztliink az el6z0 évek hibaibdl tanulni, azokat kijavitani. A fejlesztést
természetesen nem hagytuk abba, a kutatasok, 0j eszk6zok, megoldasok keresése, kutatasa
jelenleg is zajlik.
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