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Robot Conan

Dodatkowe materiaty

na CD i FTP

Gléwnym powodem budowy prezentowanego robota byla koniecznosc
realizacji projektu na studiach. Mial on polega¢ na stworzeniu

uktadu elektronicznego, kiory
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robi. Stwierdzilem, ze dobrze

byfoby polqczyc elektronike z mechanikq, bo wtedy mozna otrzymac
interesujqcy efekt konicowy. I tak po rozwazeniu wielu za i przeciw,
wybdér padl na ,ramie” — tak na poczqtku nazywany byl robot.

Zaprojektowanie i wykonanie czesci od
zera byloby dos¢ kosztowne, wiec jedynym
rozsadnym rozwigzaniem bylo wykorzysta-
nie tego, co zwykle zbywa nam w warszta-
cie. Postanowilem uzy¢ czesci pochodzacych
ze starych napedéw FDD, CDROM-6w, jakis
zabawek wyposazonych w kola zebate, z kt6-
rych za pomocg szlifierki i wiertarki mozna
zrobi¢ ciekawe elementy sktadowe.

Ogoélna zasada dzialania

Robot jest zasilany napieciem 5 V. Za-
sila ono serwomechanizmy umozliwiajace
ruch poszczegélnych elementéw (zapew-
niajgce tzw. stopnie swobody) oraz mikro-
kontroler.

Uktlad elektroniczny jest bardzo prosty.
Opré6cz mikrokontrolera (AT90S2313) jest
wyposazony w modul Bluetooth BTM112,
zasilany napieciem 3,3 V uzyskiwanym za
pomoca dodatkowego stabilizatora. Mo-
dul BTM112 odbiera polecenia przesylane
przez komputer PC, przekazuje je mikro-
kontrolera, ktéry steruje pracg serwome-
chanizméw. Polecenia sterujgce moga by¢
tez przesylane przez inne urzadzenie, jak
np. telefon komérkowy wyposazony w in-
terfejs Bluetooth oraz odpowiednie opro-
gramowanie realizujagce funkcje panelu
kontrolnego.

Jak wspomniano wcze$niej, w tym pro-
jekcie uzyto komputera PC. Pracuje on pod
kontrolg systemu Linux Gentoo. Do kompu-
tera podlgczono zewnetrzny modut Blueto-
oth oraz joystick. W momencie naci$niecia
przycisku lub ruchu joysticka, aplikacja ste-
rujgca (napisana w jezyku Python) wysyla
odpowiednie komendy przez Bluetooth do
robota, gdzie zostajg one odebrane i zamie-
nione na ruch poszczegélnych serwomecha-
nizmoéw.

Budowa

Wyglad robota pokazano na fotogra-
fii 1. Glé6wnym elementem jest podstawa
wykonana z cze$ci obudowy starego na-
pedu CD ROM. Na niej sa przymocowane
pozostale elementy. Do spodu podstawy sa
przyklejone gumowe nézki, zapewniajgce
stabilno$¢ konstrukcji. Na podstawie jest
przymocowana plytka z mikrokontrolerem,
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modul Bluetooth oraz serwomechanizm
odpowiedzialny za obrét ramienia w plasz-
czyznie poziomej.

Serwomechanizm, za pomoca przeklad-
ni zebatej (o przelozeniu dajacym obrot

0 300°) jest polaczony z watem obracajgcym
ramig. Ow wal jest osadzony na platformie
przytwierdzonej do podstawy. Drugi koniec
walu jest przymocowany do obrotowej plat-
formy.

Na obrotowej platformie jest serwome-
chanizm odpowiedzialny za kolejny sto-
pien swobody, a mianowicie ruchy w przéd
i w tyl. Do niego za pomocg orczykéw jest
przymocowany pierwszy czlon ramienia,
ktére wykonano z dwéch skreconych ze
sobg katownikéw. Na koncu tego czionu
jest serwomechanizm poruszajacy kolejnym

Fotografia 1. Robot CONAN. Legenda: 1 — chwytak, 2 - serwomechanizm TowerPro
SG90 odpowiedzialny za ruch ,,w gore/w dét”, 3 — serwomechanizm TowerPro SG5010
odpowiedzialny za ruch ,,w przéd/w tyt”, 4 — platforma przymocowana do podstawy,
5 - podstawa, 6 — ptytka z modutem Bluetooth i anteng, 7 — ptytka z mikrokontrolerem
ATTiny2313, 8 — serwomechanizm TowerPro SG5010 odpowiedzialny za obrét, 9 -
platforma obrotowa, 10 — serwomechanizm TowerPro SG90 odpowiedzialny za ruch
chwytaka
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Rysunek 2. Schemat uktadu. SL1, SL2, SL3, SL4 — ztacza serwomechanizmow; SL5 — ztacze umozliwiajgce ustawianie zrodta
sterowania (Bluetooth lub port szeregowy); SL8, SL6 — ztgcza UART; SL7 - zasilanie uktadu; SL9 - stabilizator napiecia 3,3 V; SL10 -
ztgcze zasilajagce modut BTM112; C1 - kondensator 22 pF; C2 - kondensator 22 pF; C3 - kondensator 100 pF; Q1 — kwarc 8 MHz; IC1
- mikrokontroler ATTiny 2313; BTM 112 — modut Bluetooth BTM112; ANTENA - antena Bluetooth

czlonem ramienia wykonanym z pojedyn-
czego katownika. Zwienczeniem wszyst-
kiego jest serwomechanizm umozliwiajacy
poruszanie chwytakiem. Poszczegblne ele-
menty sg opisane na fotografii 1.

Elektronika

Sterowanie serwami umozliwia uklad
stworzony przy uzyciu mikrokontrolera
ATtiny2313. Jego schemat umieszczono na
rysunku 2, a wyglad prostej plytki druko-
wanej na rysunku 3. Serwa sg sterowane
za pomocg sygnaléw PWM, a komunikacja
z Bluetooth odbywa sie przy uzyciu wyj-
S§cia UART pracujgcego z nastepujacymi
ustawieniami: 19200 bps, 8 bitéw danych,
parzysto$¢ — none, bit stopu - 1.

Wybrana zostala komunikacja przy
uzyciu Bluetooth poniewaz jest ona sto-
sunkowo prosta w obstudze, a w sklepach
mozna kupi¢ sporo r6znych moduléw, kto-
re wystarczy zamontowac, zasili¢ i dzia-
taja bez koniecznosci konfigurowania. Po-

134

nadto, dzieki powszechnosci interfejséw
Bluetooth instalowanych w komputerach
i telefonach oraz dostepnosci narzedzi so-

ftware’owych, tatwo mozna napisac
oprogramowanie sterujace.

Aplikacja sterujaca

Program sterujacy robotem zo-
stal napisany w jezyku Python wy-
posazonym w nastepujace bibliote-
ki:

— pygame (odpowiedzialna za ob-
stuge joysticka),

— serial (za komunikacje przez
port szeregowy),

- gtk ( do stworzenie GUI- interfej-
su graficznego).

Python jest jezykiem interpre-
towalnym, obiektowym, wysokiego
poziomu, umozliwiajagcym szybkie
i proste tworzenie aplikacji. Dla po-
trzeb robota interesuje nas obsluga
Joysticka i komunikacja przez port

szeregowy (z modutem Bluetooth). Poniz-
szy zestaw instrukcji pokazuje jak prosto
mozna wykonaé¢ pewne czynno$ci:

Rys. 3. Rozmieszczenie elementéw na ptytce
drukowanej
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- selfmyserial =  serial.Serial(“/dev/
rfcomm?2”, 19200, timeout=None,
parity=serial . PARITY NONE,
stopbits=serial. STOPBITS _ONE,
bytesize=serial. EIGHTBITS)
Utworzenie obiektu odpowiedzialnego
za komunikacje przez port szeregowy,
nadanie odpowiednich wartosci para-
metrom polgczenia, takim jak bit pa-
rzystosci, predkos¢ transmisji itd.

— pygame.joystick.init()
inicjalizacja obstugi Joysticka, funkcja
skanuje system w poszukiwaniu urza-
dzenia

— self.stick = pygame.joystick.Joystick(0)
tworzy nowy obiekt typu Joystick sko-
jarzony z fizycznym urzadzeniem

— pygame.display.init()
inicjalizacja modutu pygame.display

— self.stick.init()
inicjalizacja obiektu typu Joystkick
w celu dostepu do jego funkcji

— event = pygame.event.wait()
zwraca zdarzenie w tym wypadku spo-
wodowane przez joystick

— if  eventbutton==7:  self.myserial.

write(‘u’)
jezeli wcisniety byt przycisk numer 7
to wyslij znak ‘v’ przez port szeregowy
Bluetooth konfigurujemy jako port
szeregowy. W systemie Linux Gentoo tg
czynno$¢ nalezy wykona¢ w nastepujacy
sposob.
Znajdujemy  plik (/etc/bluetooth/
rfcomm.conf) i tworzymy w nim taki wpis:
rfcommX {
# Automatically bind the
device at startup
(worzymy weze? urzadzenia,
/dev/rfcomm0 na poczatku)
bind yes;
# Bluetooth address of the
device
(Nalezy wpisacd adres
urzadzenia do, ktdérego chcemy sie
taczyé)
device adres;

}

Gdzie X to dowolna liczba nie wy-
korzystywana przez inne urzadzenia
rfcomm, natomiast adres to MAC urza-
dzenia Bluetooth zamontowanego w ro-
bocie.

Kolejnym krokiem jest odlgczenie
kabla taczacego modul Bluetooth z mi-
krokontrolerem i podlgczenie zasilania
do robota. Teraz, jako superuser, nalezy
wykona¢ nastepujace polecenie: rfcomm
connect X (gdzie X to ta sama liczba, ktérg
wpisaliémy w pliku rfcomm.conf). W tym
momencie komputer powinien nawigzac
polaczenie z modutem i powinno pojawic
sie okienko z mozliwoscig wpisania kodu
PIN - wpisujemy ,1234”, domy$lny pin
urzadzen typu BTM-112. Jezeli w kon-
soli pojawi sie komunikat ,Connected”,
to oznacza, ze polgczenie przebiegto po-
mys$lnie, zostalo utworzone urzadzenie
/dev/rfcommX, przez ktére bedzie moz-
liwa komunikacja. Pozostaje tylko uru-
chomi¢ aplikacje w Pythonie i... Dobrej
zabawy!

Podsumowanie

Jak wida¢ budowa robotéw jest dzie-
dzing interdyscyplinarng, ktéra laczy
w sobie elementy mechaniki, elektroniki
i informatyki. Dodatkowo, zaprezento-
wane, proste urzgdzenie jest doskonalym
przykiadem jak mozna zrobi¢ ,co§” z ,ni-
czego”.

W przypadku budowy profesjonalnych
robotéw tego typu najpierw nalezaloby
wykona¢ projekt, dokona¢ odpowiednich
obliczen. Pewnie i ja gdybym takie wyko-
nal, to nie musialbym uzywaé sprezyny
wspomagajacej poruszanie ramieniem,
poniewaz zastosowany przeze mnie Sser-
womechanizm byl zbyt staby. To jest jed-
nak dopuszczalne, jesli buduje sie co$, co
bardziej stuzy zabawie i edukacji anizeli
zastosowaniom profesjonalnym.

Piotr Zagnanski
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Rysunek 4. Okno aplikacji sterujacej
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Zestawy CNC

Hybrydowe silniki serii 42BYGH
charakteryzuja sie stosunkowo
duzym momentem w
poréwnaniu do ich rozmiarow.
Znajduja zastosowanie tam,
gdzie od dynamiki wazniejsza
jest pewnos¢ zachowania duzej
sity przy malej
wykorzystywanej przestrzeni

Podstawowe dane:

= Dwufazowy bipolarny
*Pragd 1.7 A

* Moment 0,38 Nm

« Podziat kroku 1.8°

* Wym. 42x42x39 mm
* Waga 240 g

* Prad 2.5A na faze

z mozliwoscia

plynnej regulaciji

* Podziat kroku do 1/8
Zakres napigcia 10 — 20 VAC

W}nie trzech niezaleznych osi

A * Zintegrowany zasilacz
4 * |nterfejs KROK-KIERUNEK
* Dodatkowe optoizolowane sygnaty

3xHOME + STOP

jJuz od 498 zt netto
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