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Abstrakt.

Referat ma na celu podsumowanie dotychczasowych uwag dotyczgcych konstrukcji Szkolnych
Zestawdw Mechatronicznych. Jednoczesnie zostang zaproponowane rozwigzania pozwalajgce

polepszyé prace Szkolnego Zestawu Mechatronicznego.

1. Rozbudowa i zmiany w sterowniku Szkolnych Zestawéw Mechatronicznych.

Pierwszym problemem jaki sie pojawit w zestawach byt brak jednoznacznej sygnalizacji
roztadowania akumulatorkéw. Co prawda program PROPHIO jest wyposazony w opcje pomiaru
napiecia na bateriach. Jednak w czasie zaje¢ mato kto z tego korzysta powodowato to ze
akumulatorki byty zbyt mocno roztadowywano. Stan niski na akumulatorkach powinien by¢ na
poziomie 1,1 V. Ponizej tego napiecia akumulatorek bardzo szybko zaczyna sie roztadowywac co
skutkuje w pdzniejszym czasie skréceniem jego zywotnosci a w najgorszym razie nie da sie go
ponownie natadowad. Rozwigzano to montujgc uktad sygnalizujgcy roztadowanie akumulatorkéw.
Dziatanie uktadu polega na sprawdzaniu napiecia na pakiecie 6 akumulatorkéw. Jezeli napiecie na
pakiecie spadnie ponizej 7,2 V to zapala sie czerwona dioda na sterowniku sygnalizujgca niski stan
natadowania akumulatorkéw. Nie jest to idealne rozwigzane z dwdch powoddw. Pierwszym
powodem jest to, ze uktad ten nie okresla, ktoéry z akumulatorkéw jest najbardziej roztadowany.
Mozna to oczywiscie obej$¢ z pomocg multimetru, ktéry szkoty posiadajg i pogrupowaé akumulatorki
zgodnie z poziomem natadowania. Drugim powodem jest niemoznos$¢ obejscia praw fizyki. Chodzi
o to, ze w momencie, gdy uruchamia sie urzadzenie o duzym chwilowym poborze pradu jakim sg na
przyktad silniki moze zapali¢ sie czerwona dioda. Zwigzane jest to z kompensacjg wydajnosci
pragdowej poprzez obnizenie napiecia na akumulatorkach. W chwili rozruchu silnikdw potrzebujg one
wiecej pradu niz przy normalnej pracy, w momencie, gdy akumulatorki nie mogg zapewnic
wystarczajgco duzo pradu do rozruchu silnikdw spada napiecie na akumulatorkach. Moze to
skutkowac zapaleniem sie diody sygnalizujgcej roztadowanie akumulatorkéw. Jest to problem, ktory
mozna obej$¢ jedynie zwracajgc uwage czy przy uruchomieniu zapala sie czerwona dioda
sygnalizujgca roztadowanie, jezeli nie, to w przypadku zapalenia sie jej pdzniej mozna jg zignorowac

zwiaszcza, gdy zapala sie przy rozruchu silnikow.

Kolejng zmiang jaka zostata wprowadzona w Szkolnych Zestawach Mechatronicznych jest
sposéb kontrolowania pozycji zadanej dla silnika. W pierwszym modelach sterownikéw kontrola
pozycji silnikdw odbywata sie poprzez osobny procesor zamontowany na ptytce. Rozwigzanie to
miato swoje zalety jak i wady. Do zalet mozna zaliczy¢ odcigzanie procesora gtéwnego sterowaniem
silnikami. Zastosowanie dwdch procesoréow byto tez podyktowane rodzajami sterownikéw silnikdw

zamontowanych na ptytce. Sterowniki te potrzebowaty specjalistycznych wyjs¢ PWM do regulacji



predkosci i kierunku obracania sie silnikdw, co skutkowato koniecznoscia montazu dodatkowego
procesora sterujgcego. Wada tegoz rozwigzania jest duza ilos¢ elementéw na ptytce, co podnosi jej
cene, jak i koszt produkcji. Poza tym pomiedzy dwoma procesorami musi odbywa¢ sie komunikacja
tak, aby gtoéwny procesor wydawat polecenie drugiemu. Pojawia sie tez problem przy diagnozowaniu
bteddw. Do regulacji pozycji silnikéw wykorzystano enkoder zamontowany w tylniej czesci silnika.
Zadaniem enkodera jest generowanie pewnej ilosci impulsow podczas jednego obrotu silnika.
Wiedzac ile impulsdw zostanie wygenerowanych podczas jednego obrotu mozemy precyzyjnie
sterowac silnikiem. Jednym z gtéwnych zadan drugiego procesora byto zliczanie impulséw
generowanych przez enkoder. Rozwigzanie to miato dos$¢ powaing wade jakg byto mozliwosc
zgubienia kilku impulséw, poniewaz dodatkowy procesor musiat naraz kontrolowac kilka silnikéw.
W nowej wersji sterownika zastosowano jeden procesor. Byto to mozliwe dzieki zastosowaniu innego
typu sterownika silnikdw, a takze licznikéw umozliwiajgcych zliczanie impulséw generowanych przez
enkoder zamontowany w tylniej czesci silnika. Liczniki samodzielnie zliczajg impulsy jak réwniez
okreslajg, w ktdrg strone obracajg sie silniki. Zadaniem procesora jest jedynie odczytanie, o ile obrdcit
sie silnik i w ktdrg strone, i na tej podstawie podjecie odpowiednich dziatarh zgodnych z ustawieniami

w programie PROPHIO.

Kolejng zmiang, jakg wprowadzono byt sposdb zasilania uktadéw znajdujgcych sie na
sterowniku. Bytfa to jednak zmiana kosmetyczna. W pierwszej wersji sterownika uktad konwertujgcy
napiecie z okoto 9V do 5V oparty byt na stabilizatorze 7805. Wadg tego stabilizatora jest to, ze przy
wiekszym poborze pradu bardzo sie grzeje. Zastgpiono go przetwornicg ST1S10PHR, ktéra nie grzeje

sie tak w przypadku duzego poboru pradu.

Zmiang, ktéra nie zostata wprowadzona w nowe] wersji sterownika, ale ktéra bedzie
wprowadzona przy okazji nowych zaméwien jest sposéb komunikacji. Niestety ta zmiana
w sterowniku wymaga réwniez zmian w oprogramowaniu PROPHIO. Zmiana miataby polega¢ na
zastgpieniu modutu Bluetooth modutem Wi-Fi. Dzieki temu rozwigzaniu mozliwe byto by w petni
wykorzystanie infrastruktury sieciowej szkét bez koniecznosci zakupu i instalacji dodatkowego
sprzetu. Dodatkowo zostanie zmieniony typ anteny z zewnetrznej na wewnetrzng dzieki temu

zostang zmniejszone gabaryty sterownika. Stanie sie on bardziej kompaktowy.

W czasie rozmow z nauczycielami pojawity sie tez propozycje montazu wyswietlacza na
sterowniku. Wyswietlacz pozwolit by na wyswietlenie aktualnych pomiaréw z czujnikow jak i prostg

konfiguracje urzadzenia, takg jak zmiana nazwy urzgdzenia, zmiane przektadni silnika, itp.



Dodatkowo mozna zmniejszy¢ gabaryty sterownika bardziej ,upychajac” podzespoty na ptytce

dzieki temu stat by sie on mniejszy i mozna byto by budowaé bardziej zwarte konstrukcje.

Kolejnym etapem rozwoju sterownika jest rozbudowa czujnikdéw o kolejne bardziej
skomplikowane. Do tej pory poza podstawowymi czujnikami takimi jak: czujnik odlegtosci, czujnik
dotyku i czujnik linii, opracowane dodatkowe czujniki takie jak: czujniki temperatury i czujnik gazu.
Wszystkie czujniki sg kompatybilne ze ztgczami RJ-12 dzieki temu nie ma koniecznosci podtgczania ich
do dodatkowych modutéw spetniajgcych standard RJ-12. W planach jest zaprojektowanie czujnika
potozenia, czujnika przyspieszenia, czujnika wibracyjnego, czujnika dzwieku i wielu innych. Czujnik
potozenia bedzie pozwalat okresli¢ czy np. robot jest przechylony i w ktérg strone. Czujnik
przysSpieszenia bedzie pozwalat na okreslenie w ktérg strone porusza sie robot. W czujniku tym
zostanie zastosowany akcelerometr tréjosiowy. Czujnik wibracyjny pozwoli na okreslenie czy cos$ sie
np. porusza w poblizu robota. Czujnik dzwieku pozwoli na identyfikacje odgtoséw z otoczenia i na tej

podstawie bedzie mozna wydawacé polecenia robotowi.



