DOKUMENTACJA TECHNICZNA CZESCI MECHANICZNE]
PROJEKT ROBOTA CHODZACEGO PO SCHODACH W RAMACH KURSU

PODSTAWY MECHATRONIKI

Cel projektu:

Glownym zatozeniem projektu jest budowa robota wchodzgcego i schodzacego po schodach.

Kalendarium:

Podziat Obowigzkow: 30.03.2021

Budowa Przektadni Liniowe;j: 30.03.2021 - 07.04.2021 - kamien milowy 1
Budowa Segmentow: 07.04.2021 - 27.04.2021 - kamien milowy 2
Stworzenie Rysunkéw Technicznych: 12.04.2021 - 13.05.2021

Stworzenie Dokumentacji Projektowej: 30.04.2021 - 13.05.2021
Ogolny podzial robota:
W budowie robota mozna ogolnie wyr6znié trzy segmenty: przedni, srodkowy oraz tylni. Sg

one potaczone ze sobg za pomocy przektadni liniowych napedzanych obudowanymi
silnikami.
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Rysunek 1. Pierwszy szkic robota — rzuty z boku, przodu i spodu.




AV~ N N
< }gl
B2

=

AAoe

Rysunek 2. Pierwszy szkic robota — przedstawienie ogolnej zasada dziatania czesci
mechanicznej.

Robot poruszajacy si¢ po schodach, ztozony z trzech segmentow. Kazdy segment porusza si¢
na w ptaszczyznie pionowej na przektadni liniowej. Robot w poziomie porusza¢ bedzie si¢ na
kotach napedzanych silnikiem.

Przyjmujemy oznaczenia:
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Rysunek 3. Schematyczne oznaczenia poszczegolnych czesci

Podzial obowiazkow:

BACK

Section Part Projekt Korekta Rysunek Rysunek
techniczny - | techniczny -
Part Section
Linear Runner Michat Michatl Broda Justyna -
Gear Strycharczuk Szlonzak
Holder Zofia Decker Zuzanna
Gotuchowska
Front Core Michat Broda Michat Monika Szuba Zuzanna
Holder Barttomiej | Strycharczuk Michat Gotuchowsk
Goraczko Strycharczuk a
Middle Runner Michat Michat Broda Justyna Zuzanna
Strycharczuk Szlonzak Gotuchowsk
Core Bartlomie;j Monika Szuba a
Holder Goraczko Zuzanna
Monika Szuba Gotuchowska
Back Core Martyna Michat Dawid Szul Martyna
Runner Jozefczyk Strycharczuk Justyna Jozefczyk
Dawid Szul Szlonzak




Rysunki poglagdowe Dawid Szul
Other Animacja Michal Broda - - -
Dokumentacja Monika Szuba
Obstuga Hackaday.io | Zofia Decker
| Pinterest
Tablica Zofia Decker - - -
Morfologiczna Michat
(cze$¢ mechaniczna) | Strycharczuk

| Front (rys. 1.1)

Przedni segment robota, ktory dojezdza najblizej stopnia i w procedurze wejscia po
schodach jest podnoszony jako pierwszy. Elementy wchodzace w sktad segmentu:

Jedna o$ z kotami z napgdem

Przektadnia redukcyjna

Silnik do napg¢du poruszania si¢ po przektadni liniowej
Dwa czujniki odlegtosci

11 Middle (rys. 1.2)

Srodkowy segment zawierajacy kluczowe elementy robota, takie jak ptytka Robocore
sterujaca catym uktadem elektronicznym oraz gtowny uktad jezdny umozliwiajacy jazde po
torze poziomym, a takze obrot w miejscu. Elementy wchodzace w sktad segmentu:

Dwie osie z kotami z napgdem

Przektadnie redukcyjne

Przektadnia liniowa

Ptytka Robocore

Silnik do napg¢du poruszania si¢ po przektadni liniowej

111 Back (rys. 1.3)

Koncowy segment, ktory jest odpowiedzialny przede wszystkim za dostarczenie energii
zasilajacej do uktadu. Elementy wchodzace w sktad segmentu:

Dwie osie z kotami z napedem
Przektadnie redukcyjne
Przektadnia liniowa
Powerbank z obudowg

Dwa czujniki odleglo$ci



IV Linear Gear (rys. 0.1, rys. 0.2)

Element pozwalajacy na przemieszczanie si¢ segmentdw w plaszczyznie pionowej. Sktada
si¢ z przektadni liniowej o dtugos$ci umozliwiajgcej uniesienie segmentu na wysokos¢ ponad
30cm, a takze napedzajacego ja silnika. Naped z silnika jest przenoszony na przektadnie
liniowa za pomocg przektadni redukcyjnej. W robocie stosujemy dwa takie elementy.

Wykorzystane komponenty:

Robot zostat zbudowany z wykorzystaniem klockéw LEGO Technic, a takze kompatybilnych
z nimi silniczkéw LEGO NXT (szczegotowe informacje na temat silnikow 1 ich zasilania
znajduja si¢ w czesci elektronicznej projektu).

Podsumowanie:

W czasie prac nad cz¢écig mechaniczng robota wykonano projekt 3D w programie Autodesk
Fusion 360 sktadajacy si¢ z 1470 elementdw, a takze rysunki techniczne wszystkich
podzespotow, dokumentacje oraz animacje. Praca zostata podzielona miedzy cztonkow
zespolu w taki sposéb, aby kazdy znat zakres swoich obowigzkow.

Jedna z najwigkszych trudnosci okazata si¢ praca w duzym zespole, poniewaz kazdy z jego
cztonkow posiadat swoja wizje dotyczaca projektu i sposobu jego realizacji. Polgczenie
indywidualnych pomystow w mozliwg do zrealizowania cato$¢ bylo ciezszym zadaniem niz
mozna bylo si¢ tego spodziewac.

Aby udoskonali¢ projekt konieczne jest zbudowanie go w rzeczywistosci I wykonanie
do$wiadczen majacych na celu sprawdzenie poprawnosci wyznaczonych $rodkow cigzkosci
elementow, jak i calego robota w roznych stadiach wej$cia/zejscia po schodach. Niestety,
aktualnie nie mamy takiej mozliwosci, dlatego wigkszos$¢ zatozen jest ztozona z wlasnych
obserwacji oraz realizacji podobnych projektow znalezionych w Internecie.



