Konkurs robotéw sumo

Maria Waligorska, Magdalena Kurek, Karol Galtazka, Aleksander Rogowski
15 czerwca 2023

W semestrze letnim roku akademickiego 2022/2023 odbyt sie¢ konkurs robo-
tow sumo. W sktadzie druzyny Yayami Omate znalezli sie: Maria Waligorska,
Magdalena Kurek, Karol Galgzka, Aleksander Rogowski — wszyscy z drugiego
roku Neuroinformatyki. Robot budowany byl w pracowni elektronicznej przez
wiekszos$¢ semestru letniego. Prace nad robotem mozna podzieli¢ na trzy etapy:
planowanie wraz z zamawianiem czesci, laczenie ze soba czesci oraz opracowy-
wanie i pisanie kodu walki.

1 Wykorzystane czesci
e mikrokontroler ESP32 S2 mini S2FN4R2 WiFi Wemos 4MB
e 4 czujniki odbiciowe CNY70, do kazdego opornik 150 €2 oraz 10 k)
e 3 czujniki odlegtosci VL53L0OX
e uktad zasilania
e silniki DC z przekladnia slimakows
e sterownik DRV8833 dwukanalowy sterownik silnika DC 1.5A 10V
e opony odlane z silikonu
e kota wydrukowane w drukarce 3D
e obudowa wydrukowana w drukarce 3D
e przetwornica napiecia B10-1224-06
e stabilizator napiecia Im7805

e kable, tasma izolacyjna, klej na goraco

Waga robota nie mogla przekraczac¢ 500 g (nie wliczajac ukladu zasilania),
co wzieto pod uwage na etapie planowania. Wymiary nie mogly byé¢ wieksze
niz 10x10 cm, wysokos$¢ dowolna. Za komunikacje z mikrokontrolerem byt odpo-
wiedzialny modut WiFi, dzieki ktéremu mozna byto uruchamia¢ robota zdalnie



za pomocy strony internetowej. Robot zaczynal jezdzi¢ 5 sekund po kliknieciu
komendy start, musial tez reagowaé na komende stop. Czujniki zostaly wykorzy-
stane, aby zbiera¢ precyzyjne odczyty i wykorzystywaé je do znajdowania prze-
ciwnika (czujniki odlegtosci) oraz rozrozniania biatego i czarnego koloru podtoza
(czujniki odbiciowe). Z przodu znalazly sie 2 czujniki odlegltosci i 2 odbiciowe,
natomiast z tytu 1 odlegtosci i 2 odbiciowe, tak by robot byt w stanie zauwazy¢
przeciwnika i linie przez wiekszosé czasu. Uklad zasilania byt dostarczony przez
organizatorow, sktadal sie z 6 ogniw li-ion o wyjSciowym napieciu 11,1 V. Do
zapewnienia odpowiedniego napiecia dla mikrokontrolera i silnikéw wykorzysta-
no przetwornice napiecia step-down 6V oraz stabilizator napiecia lm7805 5V.
Za poruszanie sie robota odpowiadaly silniki wraz z ich sterownikiem. Opony
do kot zostaty odlane z silikonu z formy wydrukowanej na drukarce 3D w celu
zapewnienia lepszej przyczepnosci. Wszystkie czesci zostaly polaczone za po-
moca kabli, tasmy izolacyjnej oraz kleju na goraco, tak by metalowe elementy
byly wlasciwie zabezpieczone, a calosé stabilna i odporna na wstrzasy. Wyko-
nano takze schemat polaczen elektronicznych, aby w razie awarii latwiej byto
wymieni¢ czesci.

Rysunek 1: Prototyp robota, nieuwzgledniajacy baterii
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Rysunek 2: Schemat polaczen

2 Opis strategii

Dzialanie robota bylo oparte na odczytach z czujnikéw odbiciowych oraz odle-
glosciowych. Jesli przednie czujniki odbiciowe wykryly biala linie, robot mial
sie wycofaé, jesli tylne — pojecha¢ naprzod. Gdy robot byl na czarnym polu,
mial krecié¢ sie w prawo, dopoki nie zauwazyl przeciwnika za pomoca czujnikdéw
odlegtosci. Jesli wykryt przeciwnika, podjezdzat w jego strone, by wypchnaé¢ go
z ringu. Czujniki odbiciowe mialy priorytet nad odleglosciowymi, aby uniknaé
sytuacji samowolnego wyjechania z ringu.
Ostatecznie robot zajal trzecie miejsce. Ponizej zdjecia z konkursu:
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