Element Mozliwe warianty:

Konieczno$¢ zabudowy osi
jednoczesnie skretnej i
napedzanej, ryzyko
przekoziotkowania

Dobre wtasnosci drogowe i
terenowe

Mechanika
Uktad osi 4x2
Wady: Kroétki, mato stabilny uktad
Prosta, tatwo sterowana
Zalety: konstrukcja
Osi skretnych: [ 1
Nie wystarczy przy wigkszej
Wady: ilosci osi (>3)
Prosta konstrukcja, brak
koniecznosci ustawiania
Zalety: skretu dwoch osi
Zawieszenie: Dwuwahaczowe
Koto nie porusza sie pionowo,
Wady: co obcigza opone
Prosta i sprawdzona
Zalety: konstrukcja
Przektadnia Dwubiegowa
Dodatkowy silnik i tylko dwa
Wady: biegi
Zalety: Cate dwa przetozenia

Konieczno$¢ dobrania
przetozenia migdzy dwoma
osiami skretnymi

Wystarczy do prawie
wszystkich uktadow (5 i 6 osi
moga mie¢ problem),
dwuosiowe pojazdy mogg
mie¢ w prosty sposob tryb
krabiego chodu

6x6

Konieczno$¢ roztozenia
Jedna o$ pozbawiona napedu napedu na az trzy osie

Kompromis miedzy prostg
konstrukcja, wtasnosciami
terenowymi, rozmiarem i
udzwigiem

Naped na wszystkie kota w
dos¢ prostej ciezaréwce
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Konieczno$¢ dodania drugiego serwomotoru lub zbudowania
wzglednie skomplikowanej przektadni

Mozliwo$¢ krabiego chodu
czteroosiowego pojazdu,
zwrotnos$¢ 5- i 6-osiowych
pojazdow

Dobra sterownos¢ uktadoéw,
nawet i 5-osiowych

Tatra

‘Wielowahaczowe Os plywajgca

Zte zachowanie na drodze,
problemy sprawiane przez
asymetryczny ukfad kot
Prosta konstrukcja, dobre
wiasnosci terenowe, moze
przenosi¢ duze momenty

Czterobiegowa sekwencyjna
(Sariel)

Obstugiwanie "na stuch"

Az 4 biegi sterowane jednym
siniczkiem

Wykonanie zmianay

wysokos$ci zawieszenia: Elektryczna

Pneumatyczna

Duza masa silniczkéw,
zajmujg miejsce w

Wady: zawieszeniu
Moztiwo$¢ sterowania
bezposrednio przez centralke
Zalety: Lego

Czesc¢ elektroniczna:

Centralka sterujgca Lego Mindstorms EV3

Dostepnos$¢, masa, cena,

Wady: tylko 4 gniazda na czujniki
4 wyjécia, intuicyjne
programowanie, zasilanie na
Zalety: pokiadzie, integracja z Lego

Czujnik przechytu SW 200D

Konieczno$¢ zabudowy
uktadu zasilajgcego i
sterujacego

Mozliwo$¢ budowania
uktadéw z Lego

Lego Mindstorms NXT2.0

Tylko 3 wyjécia na silniki

Tansza od EV3 i w razie
braku NXT moze by¢ przez
nig zastgpiona

Lego mindstorms

Pojazd ma tendencje do
ptywania, kota na jednej osi
sg zalezne od siebie, wat nie
przechodzi na wylot - problem

Skomplikowana konstrukcja  przy uktadach wieloosiowych

Dobre dziatanie, zwtaszcza Dobre wiasnosci terenowe,

na drodze sprawdzona konstrukcja
Brak CVT

Brak moliwosci zmiany Skomplikowana, i zajmujgca
przetozen duzo miejsca konstrukcja
Prosta konstrukcja, mate Zmiana przetozenia bez
opory koniecznosci obstugi

Hydrauliczna

Konieczno$¢ zabudowy
ciezkiego uktadu, brak czesci
stricte hydraulicznych z Lego

Duza sita

Atmega328 Atmega328P

Koniecznos¢ zaprojektowania catej ptytki elektronicznej i
oprogramowania wszelkich funkcjonalnosci

Mate wymiary, mozliwo$¢
dostosowania reszty
komponentéw, niska cena

Maty pobér pradu,
kompatybilnosc z Atmega328

8x4 8x8 10x10

Koniecznos$¢ budowy sztywnej ramy, duze
rozmiary, masa, opory uktadu, trudne

Dwie osie pozbawione
napedu

Rosnace skomplikowanie
uktadu jezdnego

Dobre wtasnosci terenowe i
dobry udzwig przy uktadzie
niesprawiajgcym probleméw z
manewrami i budowg
zawieszenia czgsciowo
zaleznego
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sterowanie podnoszeniem

Przeniesienie napedu jest
bardzo proste jak na tg ilos¢
osi, dobre wtasciwosci na

drodze rowow

Skomplikowany uktad wymagajgcy dobrania duzej iloci
parametrow

Mozliwo$¢ zastosowania
krabiego chodu w
szesciosiowym podwoziu
Brak

Brak odpowiedniego docisku

kot, wystawienie konstrukciji,

zwtaszcza podnoszenia
Problemy z doprowadzeniem zawieszenia, na duze i
potosi gwattowne obcigzenia
Mozliwosc pracy jako Uproszczenie konstrukgji,
zawieszenie zalezne lub brak koniecznos$ci uzywania
niezalezne amortyzatorow

Sterowno$¢ nawet
najdtuzszych podwozi na
drodze i w terenie

Wahacze wzdtuzne

Arduino Uno Raspberry Pi Husarion Robocore

Nledostene w laboratorium,
konieczno$¢
zaprogramowania de facto
catego komputera

Konieczno$¢ zewnetrznego
zasilania, niekomaptybilno$¢
z silnikami LEGO

Niska cena, wysoka
dostgepnos¢, prostota
instalacji, programowania i
debugowania, mozliwos$¢
uzycia Tinkercada do
projektowania

Duze wymiary i koniecznos$c
osobnego zasilania

Duze mozliwosci, niewielkie
rozmiary

6 wyjs¢ na silniki Lego,
dostepne w laboratorium.

Duza tadownos$¢, mozliwosé przewozenia
naprawde cigzkich tadunkéw w trudnym
terenie, mozliwo$¢ pokonywania szerokich



Wady:

Zalety:
Czes¢ informatyczna:
Regulator

Wady:

Zalety:

Sposoéb liczenia pochodnej
numerycznej

Wady:

Zalety:

Zerojedynkowy odczyt
wymuszajgcy zbudowanie
uktadu z wielu czujnikow,
dyskretny odczyt kata
przechytu

Mozliwo$¢ symulaciji dziatania
w Tinkercadzie

Uchyb ustalony

Maksymalna prostota, nie
wymaga skomplikowanego
mikrokontrolera

brak

W celu uzyskania pochodnej
nalezy zbudowa¢ analogowy
uktad rézniczkujacy, np. LR

Mniejsze skomplikowanie
programu

Niekompatybilnos$¢ z
centralkami inymi niz Lego
Mindstorms (obie wersje)

Dostenos$c w laboratorium

P EER

Problemy z
przeregulowaniem, czasem
narastania, catkowaniem
numerycznym

Koniecznos$¢ wyliczenia
pochodniej numerycznej i
doboru nastaw

Szybsze narastanie i
mniejsze przergulowanie,
Likwidacja uchybu ustalonego tlumienie oscylacji

tréjpunktowa srodkowa

Podatnos$¢ na zaszumienie

sygnatu Opéznienie o 1 cykl
Wigksza doktadnosé¢,

Mato skomplikowana mniejsza podatnos¢ na

obliczeniowo metoda zaszumienie

Koniecznos$¢ opracowania
bardziej skomplikowanego
algorytmu

Brak przeregulowania,
mozliwos$¢ szybkiego
narastania i delikatnego
dobicia do zgdanej wartosci

tréjpunktowa w tyt

Jescze wigksza podatno$¢ na
zaszumienie sygnatu

Jeszcze wigksza doktadnosc¢



