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Zespół projektowy:
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1. Bartosz Supernat - kierownik

2. Jarosław Gołyński
3. Michał Piechocki
Opiekun:

dr inż. Henryk Kormański
Klient:

Katedra Systemów Decyzyjnych
Data zakończenia:

24.01.2010
Słowa kluczowe:

Robot, Ruch kroczący, Kinematyka odwrotna
TEMAT PROJEKTU:

CZWORONOŻNY ROBOT KROCZĄCY
CELE I ZAKRES PROJEKTU:

- Analiza problemu, opanowanie teorii kinematyki odwrotnej
- Zaprojektowanie struktury robota, dobór materiałów i serwomechanizmów
- Wykonanie płytki drukowanej z przełącznikiem na zasilanie akumulatorowe
- Zaprogramowanie mikrokontrolera ARM LPC2000 firmy Philips odpowiedzialnego za sterowanie ruchem kroczącym robota 

- Budowa kontrolera zdalnego sterowania

- Dobór czujników wspomagających poruszanie się robota 

OSIĄGNIĘTE REZULTATY:

- Zbudowany robot, zdolny do poruszania się po płaskim terenie
- Zaprogramowany mikrokontroler realizujący ruch kroczący robota
- Wykonana pełna dokumentacja, wraz z wynikami badań i testów
- Opracowana koncepcja techniczna
- Wykonany projekt powykonawczy 

CECHY CHARAKTERYSTYCZNE PRODUKTU, MOŻLIWOŚCI ROZWOJU:

- Zbudowany robot charakteryzuje się małymi rozmiarami i bardzo lekką konstrukcją

- Zastosowane serwomechanizmy sprawnie realizują ruch kroczący maszyny
- Wysokiej jakości mikrokontroler umożliwia wysterowanie robota i obsłużenie wszystkich dodatkowych modułów

- Dalsze prace nad modułem komunikacji bezprzewodowej umożliwią zdalne sterowanie robotem na nie duże odległości 

- Maszyna, w zależności od wyposażenia jej w dodatkowe czujniki i narzędzia, będzie mogła być wykorzystywana do w szerokim sensie pojętych prac badawczo - konserwacyjnych
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Project team: 8@KSDE’09 
1. Bartosz Supernat - leader
2. Jarosław Gołyński
3. Michał Piechocki
Supervisor:

dr inż. Henryk Kormański
Client:

Department of Decision Systems
Date:

24.01.2010
Key words:

PROJECT TITLE:

FOUR LEGGED WALKING ROBOT
PRODUCT APPLICATIONS:


- Theoretical approach for an application of inverse kinematics
- Structural design, choosing appropriate materials and servos
- Circuit design for a board with both external and battery voltage supply  
- Programming the central control unit - ARM LPC2000, simulating walking movement 
- Design and manufacture of a remote controller

- Selecting sensors for movement enhancement

APPLIED SOLUTIONS:


- Complete construction of a robot with an ability to move on flat surfaces
- Algorithm design, software installation, walking movement application
- Full technical documentation including test results
- List of robot’s possible improvements for future reference
- 3D graphic model rendering  

PRODUCT FEATURES:


- Manufactured robot is of small size and very light weight
- Applied servos perform a fully stable walking movement 

- Advanced ARM microchip with more than 60MHz of clock frequency easily handles many interrupts thus allowing an application of new modules to an existing project
- Further model and application improvements may allow remote control for a distance up to 100m with battery life of 20min.
- This model can be applied for many purposes depending on the set of installed sensors
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