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Autonóm tekéző robot megépítése és beágyazott vezérlése 3D-s környezetben

Kulcsszavak: Inventor; myRIO; matematikai megközelítés; robototok működésével kapcsolatos ismeretanyag; valóságban is összeszerelésre került
A feladat egy olyan önműködő tekéző robot tervezése, megépítése és mikrovezérlős beágyazott irányítása, amely egy billiárdgolyót adott helyről képes felemelni és elgurítani oly módon, hogy az arányosan lecsökkentett méretű teke bábukat minél nagyobb számba ledöntse. Kitűzött cél az állva maradt bábuk számának minimumra csökkentése három egymást követő gurítás után.
A munkát irodalomkutatással kezdtem, melynek eredményeként összeállítottam egy robotikát érintő történelmi áttekintést. Létrehoztam egy rövid, a robototok működésével kapcsolatos ismeretanyagot.
A robotmodellezést Inventor program segítségével hajtottam végre. A tervezés folyamán nagy figyelmet fordítottam az egyszerű, de stabil szerkezetet kialakítására. A beépített motorok számát az irányító program egyszerűsítése végett próbálom minimalizálni, illetve a robotot első lépésben nem szerelem fel szenzorokkal. Különös figyelmet fordítok arra, hogy a golyó mozgása stabil legyen és a gurítás folyamata többször megismételhető maradjon. A tervezésnél fontos követelményként tűztem ki a golyó pattanásmentes földet érését a roboton kialakított gurító szerkezetről a golyó várható mozgásának pontos meghatározása miatt, melyet matematikai megközelítéssel próbálok leírni.
A háromdimenziós környezeteben megtervezett robot, a szükséges építőelemek beszerzése után a valóságban is összeszerelésre került.
A feladat utolsó és talán legizgalmasabb része a robot programozása beágyazott környezetben, melyet grafikus kezelőfelület kialakításra alkalmas szoftver segítségével myRIO eszközön valósítok meg.



