Projektek az iparbol

Mobilrobot épitése

Mechanika ¢ elektronika ® szenzorok

Az otlettol a mikodd autondm platformig

Labirintusprojekt — felkészités

b
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Mit kell megépiteniink?

A mechanikai és elektronikai alapnak mar a navigacio igényeit kell kiszolgalnia.

e Autondm mobilrobot, amely kulsé iranyitas nélkul .

kozlekedik.

e Stabil egyenesfutas és ismételhetd bal/jobb fordulas. ‘
e Falak és akadalyok érzékelése a labirintusban. —_
e El6készités RFID- vagy piktogram-alapu tajékozédashoz.

e Gyorsan szerelhetd és jol tesztelhetd konstrukcid.

A jo robotplatform nemcsak mikodik:
ismételhet6en ugyanugy mukodik.



A palya meghatarozza a robotot

A konstrukcié els6 bemend adatai a geometriai korlatok.

Robot méretkorlat

Legfeljebb 280 x 280 x 150 mm.

MCU Falak
15 cm magas, 15 mm vastag falak.

Palyafeliilet

OSB - a tapadast és az optikai/IR viselkedést valds palyan kell
ellendrizni.

28,5+t1cm



Méretkorlat és geometria

Miért nem célszerld a maximalis 280 mm-es szélességet kihasznalni?

e A névleges folyoso csak kevéssel szélesebb a maximalis JEEEEETen
robotmeéretnél.

e Kanyarban a robot sarkai nagyobb helyet sopdrnek végig.

* A szenzorok, kabelek és rogzit6elemek sem loghatnak ki. . .

 Erdemes mechanikai tartalékot hagyni a palya tiiréseihez. MCU

Tervezd a fordulasi burkolégorbét,
ne csak az allé robotot!



A mobilrobot fo egységei

Arendszer felépitése legyen attekinthetd és modularis.

Szenzorok — Vezérlo — Motorvezérlo — Motorok

Tapellatas

Mechanika + elektronika + szoftver egyiitt alkot mikodé rendszert.



Differencialhajtas

Két hajtott kerék kulon szabalyozasaval egyszerlien iranyithaté a robot.

MCU

Egyszeri mechanika,
preciz vezérlést igényel.

Egyenes

vL =VvR

Baliv

vL <VvR

Helyben fordulas

vL =-vR



Motor- és kerékvalasztas

A maximalis sebesség bnmagaban nem j6 kivalasztasi szempont.

e DC hajtdmuves motor: fordulatszam és nyomaték

kompromisszuma. Alaposszefuggés

e Nagyobb kerék > nagyobb linearis sebesség, de kisebb YR B 4
kerékeré.

* Figyelni kell az indulasi aramra és a motorvezerld

terhelhet6ségére.
Ne csak szamol;j!

e Azonos tipusu motorok kdzott is lehet jelentds eltérés.
A tényleges sebességet terhelés alatt mérni kell.

Projektkérdés

Mekkora sebesség mellett tud még biztosan érzékelni és
fordulni?



Miért nem megy egyenesen két ,,azonos” motor?

Nyilt hurku vezérlésnél a két oldal eltérése folyamatos iranyhibat okoz.

motor szérasa kerékatméré csapagy/surloé
das
PWM_L=PWM_R
+
tomegeloszlas akkufesziiltség padlo azonos keréksebesség
tapadasa

Megoldas: mérés és visszacsatolas.



Encoder - tudjuk, mit csinal a kerék

A kerékmozgas mérése alapot ad a sebesség- é€s Utbecsléshez.

e Impulzusok szama - kerékfordulat > megtett ut.

e Impulzusok idéegység alatt > fordulatszam.
e Bal és jobb oldal 6sszehasonlitasa > egyenesfutas
korrekcid.

e Fordulasnal a két kerék relativ elmozdulasa is

felhasznalhato. impulzussorozat > sebesség

Fontos

Az encoder nem helyettesiti a kornyezetérzékelést; a kerék
megcsuszhat.




Motorvezérlés: H-hid és PWM

A mikrokontroller nem kozvetlenul hajtja a motort.

/ \RWM+ DIR

MCU

PWM

Atlagos motorteljesitmény / sebesség
szabalyozasa.

H-hid

teljesitmény

H-hid

DC motor

Elére/hatra forgas és nagyobb motoraram

kapcsolasa.
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A robot energiaellatasa

A tapellatas tipikus oka a ,,megmagyarazhatatlan” hibaknak.

» A motor indulaskor nagy aramot vehet fel. Akkumulator

e Afeszultségesés MCU-resetet vagy téves szenzorértéket
okozhat.

* K6z0s referencia (GND) szukséges a modulok kozott.

e Rovid, stabil vezetékek és megfeleld csatlakozasok kellenek.

Motorag Logikai ag
* A motorzajt szlréssel és rendezett tapstrukturaval T sieelail i
csokkentsuk. motorvezérlé MCU + szenzorok

Terhelés alatt mérj fesziiltséget!
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Milyen vezeérlot valasszunk?

A szabalyzat alkatrészbazisa tobb fejleszt6platformot is felsorol.

Arduino UNO / NANO NodeMCU ESP32-CAM

Egyszer(, jol dokumentalt. Opcionalis platform. Képfeldolgozas/piktogram felismerés esetén
Megfelel6 alap motor- és A palyan a kuls6 vezeték nélkuli lehet érdekes.

szenzorvezérléshez. kommunikacio nem hasznalhaté.

e \Valasztasi szempontok: I/0-k szama ¢ timerek/PWM e memoria ¢ feldolgozasi igény ® kamera ¢ fejlesztési tapasztalat.

* Ne a leger6sebb vezérl6t valasszatok automatikusan — azt valasszatok, amelyik a feladatot megbizhatdan teljesiti.
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Hogyan érzekeli a robot a labirintust?

A kornyezetérzékelés célja nem csak a tavolsagmeéreés, hanem a dontés tamogatasa.

El6re

akadaly / fal
megallasi tavolsag

Oldalra

faltavolsag
fal-kovetés

MCU

Keresztezodés

oldalfal eltlinése
+ navigacios jel

Zsakutca

frontfal +
navigacios informacio
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Ultrahangos tavolsagmérés - HC-SR04

A szabalyzat alkatrészbazisa ajanlott tavolsagmeéréként sorolja fel.

Szenzor Fal

hangimpulzus

visszhang

El6ny

Olcso és egyszer( tavolsagmeéreés.

Korlat

Szog, geometria, holttér és tobb ultrahangos szenzor
kolcsonhatasa.

Teszt

Mérjétek meg a valds palyafalon a hasznalhato
tartomanyt.
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IR tavolsagérzékelok

Gyorsak lehetnek, de a visszavert fény er6sen fligg a kdrnyezettél.

e Reflektiv IR érzékelés: kibocsatott fény > visszaverbdés >
detektalas.

* A mérés fugghet a felulet szinét6l, anyagatdl és beeseési
szogtol.

e Rovid tartomanyban j6 lehet fal-kovetéshez.

* A kuszoboket a tényleges OSB/falfellleten kell kalibralni.

jel

tavolsag >
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Hova tegyuk a szenzorokat?

A szenzorpozicidé ugyanolyan fontos, mint maga a szenzor.

front

bal

MCU

jobb

Magassag Latomezo

A 15 cm-es falat biztosan ,lassa”. Arobot sajat vaza ne takarja.

Geometria

Két oldalsd mérésbél a szog is becsulheté.
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IMU - kell nekiink?

Az MPUG050 opcionalis elemként szerepel az alkatrészbazisban.

Mit ad? Mire jo? Miagond?
3 tengelyl gyorsulasméré + 3 tengelyl Fordulasi szog/sebesség tamogatasa, Offset, zaj és id6vel felhalmozdodo drift.
giroszkop. mozgasallapot becslése.

Encoder + IMU + faltavolsag egyutt robusztusabb lehet, mint barmelyik 6nmagaban.

De csak akkor épitsétek be, ha mérhetden javitja a projektet.
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Javasolt minimalis robotarchitektura

El6szor egy egyszer(, stabil platformot épitsink.

Bal tavolsag

Jobb tavolsag

MCU

Arduino UNO/NANO

Front szenzor

RFID / kamera késo6bb integralhato.

Bal motor + encoder

Jobb motor + encoder
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Tipikus konstrukcios hibak

A legtobb probléma egyszerlbb, mint amilyennek elsére latszik.

Tul nagy robot

Kanyarban nincs tartalék.

Breadboard véglegesnek

Rezgésre bizonytalan lehet.

Rossz sulypont

Kerékterhelés és tapadas valtozik.

Rossz szenzorhely

Sajat vazat vagy padlot méri.

Laza kabelezés

Kontakt- és intermittald hibak.

Gyenge tap

Reset, zaj, bizonytalan motor.

A megbizhatésagot mar a mechanikai konstrukcional el kell kezdeni.
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Csapatfeladat — készitsétek el a robot koncepciodjat

15-20 perc » egy Ad-es lap vagy egy kozos digitalis vazlat

* 1. Rajzoljatok fel a robot fellilnézetét és adjatok meg a tervezett méretet.
e 2. Jeloljétek a motorokat, kerekeket és a tamasztast.

¢ 3. Helyezzétek el a front-, bal- és jobb oldali szenzorokat.

¢ 4. Valasszatok vezérldt és motorvezérlot.

¢ 5. Rajzoljatok fel a tapellatas f6 agait.

* 6. Irjatok le 3 m(iszaki kockazatot, amit prototipussal ellendrizni kell.

Kimenet

Egy megvaldsithato robotkoncepcio.

Nem cél

A végleges konstrukcio eldontése.

Kovetkezo lépés

Prototipus + mérés + iteracio.
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Elso meérfoldko

Miel6tt RFID-val, kameraval vagy labirintusalgoritmussal foglalkoznank...

v Elére / hatra v\ Megallas

v Bal/jobb fordulas

v Fal érzékelése v stabil tapellatas

v Rendezett konstrukcié

Ha ez a hat pont ismételhet6en mukodik,
akkor van jé alapunk a navigaciéhoz.
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A prezentacio szabalyzati alapjai

A projekt-specifikus paraméterek a IV. Labirintusverseny 2026 szabalyzatabol szarmaznak.

* Robot maximalis mérete: 280 x 280 x 150 mm.
e Fopalya: legfeljebb 16 x 16 blokk; kb. 28,5 = 1 cm-es kozlekedési folyosdk; 15 cm magas falak; OSB palya.

e Autondm mukodés szukséges; a robot és a csapat kdzott vezetékes vagy vezeték nélkuli kommunikaciéo nem
megengedett a palyateljesités soran.

e Az alkatrészbazis tobbek kozott Arduino UNO/NANO, motorvezérld, encoder/opto, MPU6050, RC522, HC-SR04,
IR érzékeldk és 18650-alapu tapellatas elemeit sorolja fel.

A konkrét konstrukcidot minden csapat sajat mérései és tesztjei alapjan optimalizalja.
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K6szonom a figyelmet!
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