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Robot mobilny
MOBOT-EXPLORER A1

Popularyzacja robotyki powoduje, ze juz najmlodsi interesujq sie
robotami mobilnymi. Firma WObit opracowuje i produkuje roboty
mobilne, ktére poruszajq wyobraznie odslaniajqc zaréwno tajniki

konstrukcji mechatronicznej, jak i oprogramowania.

Mechatronika wzbudza duze
zainteresowanie mlodziezy.

Dla szkél ponadpodstawowych, gimna-
zjow, technikéw, kélek zainteresowan, fascyna-
téw robotyki, uczelni wyzszych i firm startuja-
cych w robotyce mobilnej, WODbit przygotowuje
serie robotéw mobilnych przystepnych cenowo
dzieki idei ,,caly robot w cenie silnikéw i kétek”.

Robotyka w szkole

WObit jako producent elektroniki steruja-
cej, dostawca silnikéw, czujnikéw i pozostatych
komponentéw uzytych w konstrukgji robota jest
w stanie realizowac te koncepcje sprzedazy ofe-
rujac calego robota w cenie wybranych kompo-
nent6éw. Jak trudno zgromadzi¢ wszystkie kom-
ponenty zanim uda sie polaczy¢ w zaplano-
wang cato$¢ wie kazdy, kto w Polsce probowat
budowac robota mobilnego. WObit obniza prog
poczatkowych trudnosci dajac do dyspozycji

roboty mobilne do dalszej rozbudowy.

wyobraznia konstruktora, a mozliwosci kreowa-
nia nowej rzeczywistosci gwaltownie rosna.

Dodatkowo, udostepniana *za darmo wraz
z robotami mobilnymi wersja oprogramowania
Alibre Xpress (ograniczona do 5 elementéw)
3D pozwala na pierwsze eksperymenty z kon-
strukcjami robotéw. Korzystajac z biblioteki
elementéw mozna szybko zaprojektowa¢ nowe
rozwigzanie. Juz najmlodsi mogg wiec spro-
bowa¢ zaawansowanych narzedzi do projek-
towania 3D catkowicie legalnie. W przypadku
wiekszych potrzeb na liczbe element6w projek-
towanej konstrukcji, przy zakupie dowolnego
robota mozna siegna¢ po zakup w obnizonej
cenie ($250) pelnej, profesjonalnej wersji ni-
czym nieograniczonego oprogramowania Ali-
bre-Standard.

Rys. 3 pokazuje wykreowany w programie
ALIBRE silnik z przekladnig w widoku rozstrze-
lonym 3D. Jeszcze nikt w Polsce nie oferowat
tak zloZonego programu do projektowania 3D

Podstawowe dane techniczne
MOBOT-EXPLORER AT1:
estalowa konstrukcja o wymiarach
(szer/dtug./wys.): 330%x310x120 [mml],

e cztery silniki pradu statego z przektadnia
planetarng 1.61.077.714 produkcji Buehler
Motor,

e terenowe kota MB120/55/4, przeswit od
podtoza 30 mm,

e predkos¢ maksymalna: 0,38 [m/s],

e ukfad sterowania z mikrokontrolerem
ATmega128,

e akumulatory zelowe z uktadem tadowarki
wewnetrznej,

* bezprzewodowa komunikacja (wyposazenie
dodatkowe),

e mozliwo$¢ rozbudowy o dodatkowe moduty.

bez ograniczen w tak niskiej cenie, przy okazji
sprzedazy wlasnego produktu.

Budowa robota

Mobilna platforma do dalszej rozbudowy
bazuje na solidnej konstrukgji z blachy stalowej
ijest wyposazona w cztery silniki pradu statego
z przekladniami planetarnymi renomowanego
producenta Buehler Motor oraz kola i opony
przystosowane do poruszania sie w trudnym te-
renie (rys. 4). Cztery napedy dysponujg duzym
momentem obrotowym (znamionowo 1 Nm),
ktory przenoszony jest za pomocg két o redni-
cy 120 mm w systemie AWD. Dzieki temu robot

Fot. 1. Dzien mechatroniki

Zakup robota mobilnego przez szkole przy-
spiesza proces zajecia sie rozbudowg robota,
tworzenia oprogramowania wg indywidual-
nego pomystu poszczegdlnych konstruktoréw,
pozwala na praktyczng nauke techniki mikro-
procesorowej, gdyz stanowi zywa aplikacje mi-
kroprocesoréw, w ktérej na biezaco mozna ob-
serwowac efekty programowania. Jednocze$nie
przy wykorzystaniu narzedzi do projektowania
mechatronicznego w przestrzeni tréjwymiaro-
wej takich, jak program Alibre, jest poruszana
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Fot. 2. Projektowanie konstrukcji mechatronicznych za pomoca
programu 3D wyzwala ogromne poktady kreatywnosci

Rys. 3. Budowa silnika pradu statego z przektadnia planetarng
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Fot. 4. Wnetrze robota MOBOT-EXPLORER A1
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Fot. 5. MOBOT-EXPLORER A1 na podtozu
imitujacym powierzchnie Marsa

Fot. 6. MOBOT-EXPLORER A1 z kamera
z tacznoscig bezprzewodowa

jest w stanie poradzi¢ sobie na wyboistym lub
kamiennym podlozu (rys. 5).

Mobilny robot Mobot-Explorer A1 produko-
wany seryjnie wg koncepcji ,robot w cenie silni-

Rys. 8. Ptyta gtéwna MOBOT-MB
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Fot. 7. MOBOT-EXPLORER A1 z zamonto-
wanym dalmierzem triangulacyjnym na
obrotowej gtowicy

kéw i kétek”, ma wymiary 330x310Xx120 mm
i wazy z bateriami 4,56 kg. Taki robot sprzeda-
wany jest w wersji podstawowej jako catkowicie
zlozony i uruchomiony w cenie 698 PLN netto.
Po zamontowania kamery z facznoscig bez-
przewodowa Mobot moze stuzy¢ jako platforma
do budowy robota inspekcyjnego w (rys. 6) lub
po zaopatrzeniu w czujniki (np. dalmierz lase-
rowy) do wykonywania specyficznych zadan
pomiarowych (rys. 7).
Mobot-Explorer A1
w uklad sterowania oparty o mikrokontro-

wyposazony jest

ler ATmega128 oraz zintegrowang ladowarke
dwdch akumulatoréw zelowych wbudowa-
nych w robocie. Zastosowany uktad Mobot-MB
umozliwia autonomiczng prace robota po uzu-
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seria silnikow
bezszczotkowych
pradu statego

Teraz z interfejsem

* Bardzo diuga zywotnos¢

* Wysoka sprawnosc¢

* Bardzo dynamiczne przyspieszenie
* Dobre charakterystyki regulacji
* Szeroki zakres predkosci

* High power density

* Bezobstugowe

* Zintegrowane czujniki Halla

* Solidna konstrukcja

* Niski moment bezwtadnosci

* Wysoki stopien ochrony

* |zolacja - Klasa E lub B

* Magnesy neodymowe

www.silniki.com

PEPH. WObit Witold Ober

ul. Gruszkowa 4, 61-474 Poznan

Tel. +48 61 8350 800 +48 61 8350 620
Fax: +48 61 8350 704

e-mail: wobit@wobit.com.pl
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Rys. 9. Otoczenie ptyty MOBOT-MB

pelnieniu o odpowiednie czujniki. Korzystajac
z modularnych rozwigzan robotéw Mobot, jest
Tatwo wyposazy¢ robota w akcelerometr, czuj-
niki podczerwone i ultradzwigkowe czujniki
dystansu lub w lacznos$¢ radiows. Wystarczy
tylko podiaczy¢ je do odpowiedniego gniazda
rozszerzen plyty gtéwne;.

Plyta gléwna Mobot-MB o rozmiarach
95x76 mm zawiera obok procesora ukla-
dy wykonawecze, takie jak dwa mostki mocy
MC33887 firmy Freescale do sterowania silni-
kami DC o pradzie do 5 A, zasilacz impulso-
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Fot. 10. MOBOT-TRANSPORTER i EXPLORER
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wy o napieciu wyjsciowym +5 V, dwa klucze
tranzystorowe oraz zlacza do programowania,
zYacza rozszerzen, zlacza do czujnikow itd.
Plyta pozwala takze na pomiar napiecia aku-
mulator6w oraz pomiar pradu silnikéw.
Wszystkie niewykorzystane porty proce-
sora sg dostepne na zlaczu rozszerzen. Dzie-
ki temu mozliwe jest wpiecie bezposrednio
w plyte Mobot-MB dodatkowego modutu (np.
zawierajacego mostki sterujgce manipulato-
rem, moduly sensoréw itp.). Typowe otocze-
nie plyty gléwnej Mobot-MB pokazuje rys. 9.
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Rys. 12. Wymiary robota MOBOT-
EXPLORER A1

Na ile powazna elektronika jest zaangazo-
wana do obslugi silnikéw pradu statego uzytych
w robocie MOBOT-Explorer, udowadnia robot
Mobot-Transporter, w ktérym do sterowania
uzyto tej samej elektroniki sterujgcej, mimo
znacznie wigkszych gabarytéw robota i zasto-
sowania mocnych silnikéw pradu statego firmy
Dunkermotoren (silnik GR63x25 z przekladnig
planetarng PLG52 o przelozeniu 28:1). Doda-
no jednak dodatkowe stopnie mocy o wiek-
szej wydajnosci pradowej dla silnikéw DC. Ta
specjalna platforma ma duzo wieksza nosnosé
(ok. 200 kg), co pokazano na fot. 11 i ma stu-
zy¢ do przewozu atrapy czlowieka w zadaniu
pomiarowym zwigzanym z wykrywaniem sub-
stancji niebezpiecznych.

Praktyczne, duze i mate roboty mobilne wraz
z innymi atrakcjami robotycznymi mozna bedzie
obejrze¢ w akcji w dniach 18...20.05.2010 na
drugich targach Automa w Poznaniu w ramach
organizowanego przez WObit Wielkiego Eventu
Robotycznego. W nastepnym artykule opisane
beda szerzej r6zne wykonania robota mobilnego
i dotaczane darmowo oprogramowanie.

Wigcej informacji na temat opisanych robo-
tow, a takze dodatkowych komponentéw, moz-
na znalez¢ na stronie serwisu www.mobot.pl.

Witold Ober
P.P.H. WObit Witold Ober

Fot. 11. MOBOT-TRANSPORTER w Dniu Mechatroniki
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