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Cuprins %
= Motivatia
= Caletul de sarcinii

= GT Robot — principalele module

= GT Team



Motivatia



Caietul de sarcinii

o

" Toate informatiile sunt puse la dispozitie

o
de organizatorii concursului. — =
[—
Red team Green team = =}
f— !
Left column: 2 +3=5 Right column : 3 : —|
right column : 2 — —

lintel: 4*3 =12 -

Total : 19 points Total : 3 points
[+] [=] <= 1400 mm

Legend :
1 : Fixed beacon {80x830x160 mm)
2 : Robot localisation beacons (B0x80x80 mm 4

3 : Mast (area for sensors only)




GT Robot

= Principalele module dezvoltate sunt:
" Modulul de navigatie
= Modulul de comanda al prehensorului.
= Modului de sincronizare al elementelor in zona de intrare.

= Modului de deversare al structurii, realizate cu ajutorul
prehensorulul.

= Componente obligatorii:
* Buton de urgenta
= Sistem de oprire automata

= Acumulatori




GT Robot

= Structura — descriere generala
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GT Robot

= Sistemul de comunicatie

= Utilizat |la transferul de date intre diferite module

O=validare transmisie deversare

UART , 8 bti date, no parity

1 bit de stop

|_RECEIVE }
[oxas[oxo0paTAJoxas ! [oxa6]oxoo [DATAJ0x35 |
- Modul navigatie|

PORTE.3

1=validare transmisie preluare

TRANSMIT

MOdUl de deVel‘Sﬂl‘eé E::F:-nm DATA0x35 | F}igm [pATAJ0x35 |

1 - - ; h\-‘
alufrg.nas bii daf;EIEI <RECEEVE RECEIVE |
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TRANSMIT

Modul de sincronizare:

- si preluare elemente |
UART , 8 bti date, no parity :
1 bit de stop




GT Robot

= Sistemul de control pentru deplasarea pe suprafata de joc

~
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GT Robot

= Driver control motoare cc

= ,Sabertooth 2X10 Regenerative
Dual Channel Motor Controller”

=" Tensiune de alimentare: 0-24 Vcc

= Curent maxim de iesire: 10A pe
fiecare canal(curent de varf de max.
15 A pentru un interval scurt, lao
tensiune de 18V fara racitoare

suplimentare)



GT Robot

= Encoder optic . ;R
» Diametru roata: 80mm o g 0 8 3')
= Numair fante: 60 ) b
3 \U | ke |
" Pereche: led si fototranzistor ol o [1[1[] ﬂ.;

detector

FIGURE 8.1 Optical encoder.

" Rezolutie: 3mm

= Senzor cu ultrasunete

Echo Time Pulse 10



GT Robot

= Senzor cu ultrasunete (Parallax - Ping))))

" Domeniu: 2cm —3m

—» Aty —» ’+ | T
4— YyoLpore gt max >
— e — sy
. i
SIG pin R e Oy

Sonar TX

— HOST touT 2 uS (min), 5 uS typical

PING tioloorr 750 US
tsursT 200 uS @ 40 kHz
LINEYIY 115 uS

tm.m,m( 18.5 mS
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GT Robot

» Modului de sincronizare al elementelor in zona de intrare
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GT Robot

" Modul deversare constructie

N
v bv _ r()::)1
Adaptor nivel : |
ey ol
GND GND "] o)}
i g i
E |

OCR2

~~——— DC motor

OCR1B

L
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GT Robot

= Modulul de comanda al prehensorului

Veoo=2V

Vee=0V

- =
terie| TP
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Adaptor nivel
tensiune

..................................

Modul de putere pentru
alimentarea

servomecanismelor

TL
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<—— De la 400 la 2400 —"'I (= De la 400 la 2400 ps

.

Servomecanism 5%

-+— Dela 10 la 25 ms —rl



GT Robot %

= Teste robot
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GT Robot

= Teste robot




GT Team

= Componenta echipa

——————r
@

= Cocias Tiberiu Teodor && Macesanu Gigel
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GT Robot
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-~ Contact:
Email:
elearning.unitbv.ro — Microcontrollere si Microprocesoare 19


mailto:gigel.macesanu@unitbv.ro
mailto:iberiu.cocias@unitbv.ro
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