Tablica Morfolgiczna dla Robota Wchodzacego po Schodach

Problem/Funkcja

Rozwigzanie Mechaniczne
1 Tlo$¢ modutow
Kryterium 1 (stabilnosc)
Kryterium 2 (cena)
Kryterium 3 (wielkos¢
mechanizmu)

) Sposéb mechanizmu
przemieszczania si¢

Kryterium 1 (cena)

Kryterium 2 (szybko$¢
poruszania si¢)

Kryterium 3 (tfatowos¢
sterowania)

Sposéb podnoszenia

segmentow
Kryterium 1 (cena)
Kryterium 2 (wielko$¢
mechanizmu)

Kryterium 3 (bezawaryjno$¢)

Kryterium 4 (tatwos¢
ewentualnej naprawy)

Rozwigzanie

mata

mala

mata

Latajacy

wysoka

duza

srednia

Przektadnia pasowa

niska

mata
mata

srednia

1 2

2| 3|
duza bardzo duza
$rednia wysoka
Srednia bardzo duza
Pelzajacy Plywajacy
$rednia wysoka
duza Srednia
latwa $rednia
Przektadnia liniowa Sitownik hydrauliczny
niska wysoka
mata duza
duza Srednia
duza mala

Kotowy

niska

duza

tatwa

Kroczacy

wysoka

mala

trudna



Sposadb przeniesienia
napedu
Kryterium 1 (cena)
Kryterium 2 (wielkos¢
mechanizmu)

Kryterium 3 (bezawaryjnosc)

Liczba silnikow
napedzajacych kota

Kryterium

Sposéb zmiany kierunku
ruchy
Kryterium 1 (cena)
Kryterium 2 (wielkos¢
mechanizmu)

Kryterium 3 (bezawaryjnosc)

Kryterium 4 (tatwos¢
ewentualnej naprawy)
Materiat, ktérego robot
zostat wykonany
Kryterium (wytrzymato$¢)

Przektadnia pasowa Przektadnia liniowa

niska Srednia
duza Srednia
mata duza

2

3

Przektadnia katowa Przektadnia redukcyjna Przel_da.dma .
multiplikacyjna
wysoka srednia srednia
duza mata mala
duza duza duza
4

Aby robot mogt wejs¢ na schodek minimalna liczba silnikow to dwa, jednak do zbudowania
mechanizmu zmiany skretu potrzebny jest dodadkowy silnik, dla pewnosci i utatwienia
przemieszczania zdecydowaliSmy si¢ na napedzanie wszystkich kot

Przektadnia , ..
. . Obrot w miejscu
kierownicza
Srednia niska
duza mata
Srednia duza
mata duza
LEGO Elementy
wydrukowane w
duza duza

Mechaniczne
przestawienie robota
niska

brak

mala
mala

Plastelina

mala

Ztom

roézna



Rozwiazanie Elektroniczne i Sensory

1 Silnik Krokowy DC AC Servo Hybrydowy
2 Platforma Arduino Robocore Raspberry Pi PC PLC
3 Zasilanie Powerbank Baterie paluszki State napigcie z sieci Panel stoneczny Energia wiatrowa
Kryterium 1 (Cena zakupu)  Wysoka Niska Niska Bardzo wysoka Bardzo wysoka
Kryterium 2 ( Cena . .
s |u. ( Bardzo niska Wysoka Bardzo niska Darmowa Darmowa
tadowania)
Kryterium 3 . , ’
yt’ . ,, Niska Jgdngrazowe Nieskonczone Srednia Srednia
(Skonczonos¢) uzycie
4 Czujniki Czujnik dotyku Ultr_adzw@kowy’ Laserowy Kamera ToF
soniczny
. Potaczenie z .
5 Wyswitlacz LCD telefonem Ekran dotykowy OLED Brak wyswietlacza
Rozwigzanie Programistyczne
; . . , Schemat blokowy wraz z
1 Opis algorytmu SFC Schemat blokowy Opis stowny Lista krokdw N —
Kryterium 1. - tatwos$¢ . , . , .
1.1 fworzenia niska $rednia wysoka wysoka $rednio-wysoka
Kryterium 2. - stopien
1.2 zobrazowania wysoki wysoKi niski sredni srednio-wysoki
rozwigzania
Kryterium 3. -
1.3 dostepno$¢ materialow  niska wysoka wysoka $rednia wysoka

dot. metody



2.3.

4.1

4.2

4.3

Program do tworzenia
algorytmu

Kryterium 1. -
przyjazno$¢ programu

Kryterium 2. - praca w
chmurze

Kryterium 3. - cena

Sposob zapisu
algorytmu

Kryterium 1. -
przejrzystosc

Kryterium 2. - dtogos¢
algorytmu

Kryterium 3. - liczba
plikow

4 Jezyk programu

Kryterium 1. - tatwos$¢
programowania
Kryterium 2. -
mozliwosci

Kryterium 3. - wsparcie
na forach

Paint MS PowerPoint Creately
niska soka
niska W
nie tak tak
darmowe wysoka niska
Jeden zbiorczy PO,dZIal na algorytm Wszystkie algorytmy w
algorytm giowny oraz algorytmy osobnych plikach
g pomocnicze (funkcje) yenp
niska wysoka wysoka
dhugi krotki dhugi
mata Srednia duza
Arduino C++ Python
mata mata $rednia
duze duze duze
duze duze duze

Visual-Paradigm

Srednia

tak

Srednia

Jezyk blokowy
Mindstorm

wysoka
mate

mate

diagrams.net

$rednia

tak

darmowe

LD

$rednia

Srednie

mate

Scratch
wysoka
mate

mate



5.1

5

Program do tworzenia
kodu

Kryterium 1. - wsparcie
dla GitHuba

Kryterium 2. -
symulacja kodu

Kryterium 3. -

5.3 wyr6znienie sktadni,

6.3

7.2.

zaznaczanie btedow

Sposéb opisu
elementow robota

Kryterium 1. - krotka
nazwa

Kryterium 2. - fatwosc¢

W rozpoznaniu elementu

Kryterium 3. - dlugos¢
wyrazenia

Sposob opisu statych
oraz zmiennych

Kryterium 1. -
czytelnosé

Kryterium 2. -
rozpoznawalnos¢

Kryterium 3. - poziom
skomplikowania

VisualCode wraz z

TinkerCadem TinkerCAD
Tak Nie

Tak Tak

Tak Tak
Akronimy Mate litery
Tak Nie

Duza Duza

Mata Duza
Wedhig dokumentacji| Wedtug dokumentacji

jezyka Python jezya C++
bardzo wysoka wysoka
wysoka wysoka
niski niski

ArduinolDE

Nie

Nie

Tak

Duze litery

Nie

Duza

Duza

Symbol okreslajacy typ
+ numer

Srednia

niska

Sredni

Notepad++

Nie

Nie

Nie

Numeracja

Tak

Mata

Mata

Wtasny sposob opisu

niska

niska

wysoki

Notatnik

Nie

Nie

Nie

Symbol okreslajacy typ
elementu + numer

Tak

Mata

Mata

VisualCode

Tak

Nie

Tak



8.1

8.2

8.3

9.1

9.2

9.3

8 Sposadb kalibracji

Kryterium 1. - pewno$¢
poprawnej kalibracji

Kryterium 2. -
wykluczenie mozliwych
zaklocen

Kryterium 3. - jakos¢
pobieranych wynikéw

Moment wykonania
kalibracji

Kryterium 1. - dlugos¢
wykonywania programu

Kryterium 2. -
mozliwo$¢ wystapienia
nieprostopadtego
ustawienia

Kryterium 3. - poziom
trudnosci implementacji
rozwigzania w
programie

Wykorzystanie
czujnikdw przednich

Duza

Duze

Duza

Przed kazdym
krokiem

Duza

Mata

Wysoki

Wykorzystanie
czujnikéw tylnych

Mata

Mate

Mata

Przed kazdym
powtorzeniem cyklu

Mata

Srednia

Srednia

Brak kalibracji

Brak

Brak

Brak

Tylko na rozpoczgcie
programu

Bardzo mata

Duza

Niski

Wykorzystanie
wszystkich czujnikow

Duza

Mate

Duza

Tylko na rozpoczecie

schodzenia oraz
wchodzenia

Mata

Srednia

Niski



, , . Po wej$ciu na
Sposob zakonczenia )

wchodzenia 0kres¥onq liczbe
stopni

Kryterium 1. -

10.1 mozliwo$¢ wystapienia Niska
btedu

10.2 Kryterium 2. -.p02|0m Niski
Zaawansowania
Kryterium 3. -

10,3 MoAiwose Wysoki
dostosowania si¢ do
r6znych typow schodow

. P jSci
Sposob zakonczenia ° Ze,J s01u. p.o .
. okreslonej liczbie
schodzenia .
stopni

Kryterium 1. -

11.1 mozliwo$¢ wystgpienia Niska
btedu

11 Kryterium 2. —_p02|om Niski
Zaawansowanla
Kryterium 3. -

103 mozliwos$¢ Wysoki

" dostosowania si¢ do
roznych typow schodow

Ruch do wyczerpania
si¢ stopni

Niska

Niski

Wysoki

Zejscie po wszystkich

stopniach

Niska

Niski

Wysoki

Ruch przez okreslony
czas

Wysoka

Sredni

Sredni

Ruch przez okreslony
Czas

Wysoka

Sredni

Sredni

Ruch do osiagnigcia
konkretnej wysokosci

Wysoka

Wysoki

Niski

Ruch do osiagniecia
konkretnej wysokosci

Wysoka

Wysoki

Niski



Uzyte oprogramowanie do budowy robota

Program w jakim

1 tworzymy schemat
polaczen
Program do

2 prezentowania
sprawozdania

3 Program do symulacji
potaczen
Platforma do

4 komunikacji
zespolu

Program do obrébki
5 ) .
graficznej podzespotow

Program do budowy
robota
Program uzyty do

7 stworzenia
dokumentacji

Fusion

Paint Eagle Fritzing kiCad
PowerPoint Word PDF Prezi

Tinkercad 123D Circuits EasyEDA SimullDE

Skype Facebook Teams Discord

Paint Gimp Photopea Adobe Photoshop
Autodesk Fusion 360 |SoildWorks NX Siemnes Blender

Word Excel PDF

Prezentacja Google

Eagle

TeamSpeak

Stupor Mundi

























