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STRESZCZENIE

Jednym z wyzwan stawianych przez wspodlczesny $wiat jest pokonywanie przeszkod. Jedng z
nich sg przepa$ci, kaniony czy dziury. W tym celu nalezato stworzy¢ mechanizm, ktéry umozliwi
wykonanie tego zadania. Propozycja takiego rozwigzania mechatronicznego jest wysuwany most,
na ktérym znajduje si¢ naped umozliwiajacy robotowi przedostanie si¢ na drugg strone.



1. Wstep

W ramach tej publikacji szukano najlepszego rozwigzania zadanego problemu,
ktorym jest pokonywanie ,kanionu”. Konstrukcja zostala wykonana z klockéw lego
technic oraz czujnikéw z serii NXT, z wykorzystaniem programu Autodesk Fusion 360.

Most sktada si¢ z dwoch stabilnych podpor i ztagczonych ze sobg ramek, a mechanizm
nap¢dowy z dwoch osi przejazdowych podpigtych do silnika oraz przektadni.

2. Celi zakres pracy

Celem pracy bylo zbudowanie mechanizmu napedowego dla robota pokonujacego
»kanion” oraz wytrzymatego, stabilnego, a zarazem niezbyt ci¢zkiego mostu, ktory
pozwolitby na bezpieczne pokonywanie przeszkody przez robota.

W rozdziale 1 dokonano wprowadzenia do tematu dotyczgcego zaréwno robota
pokonujgcego ,.kanion” jak i samego mechanizmu oraz budowy mostu.

W rozdziale 2 przedstawiono cel i zakres pracy.

W rozdziale 3 przedstawiono przeglad istniejacych rozwiazan

W rozdziale 4 opisano dost¢pne rozwigzania za pomocg tablicy morfologicznej
W rozdziale 5 przedstawiono model zbudowanych elementow

W rozdziale 6 przedstawiono podsumowanie oraz wnioski

W rozdziale 7 dotaczono wszystkie zataczniki

3. Przeglad istniejacych rozwigzan

Gtownym zagadnieniem przy budowie napedu, ktéry wymagato podjecia decyzji byt
wybor odpowiedniej iloéci silnikow, kot oraz rozmieszczenia ich. Istotnym elementem
byt rowniez dobdr odpowiedniej przekladni. Podczas budowy mostu najwazniejszym
zagadnieniem bylo zoptymalizowanie masy oraz wytrzymatosci.

Wybrano naped skladajacy si¢ z jednego silnika, ktoéry napgdza bezposrednio dwa
kota na jednej osi. W tej samej ptaszczyznie znajduje si¢ druga o$ napgdzana za pomoca
przektadni 1:1. W celu zapewnienia stabilnosci mechanizmu podczas przejazdu, ponizej
zostaty umieszczone dwa dodatkowe kota, ktore nie sg napedzane przez silnik.

Most mogtby sie sktada¢ z drewnianej listewki, ztaczonych ze soba jednolitych klockow
lego lub ramek. Wybrano trzecia opcje, ktéra pozwala na najlepsza kombinacje
wiasciwosci wytrzymalosciowych oraz masy. Taki typ mostu nazywany jest modutowym

[1]



4. Tablica morfologiczna

Tablica morfologiczna - mechanizm do przejazdu i most
Problem/funkcja Rozwigzanie
1 2 2 4 5
Rozwigzania Mechaniczne
1.Rodzaj napedu 1 silnik i przekiadnia |2 silniki i dwie przektadnie
Kryterium: masa srednia duza
Kryterium: rozmiar maty sredni
Kryterium: fatwosc implementacji tatwa srednia
2.Rodzaj przektadni Pasowa Multiplikator ldo1l Reduktor Liniowa
Kryterium: masa mata srednia srednia srednia duza
Kryterium: rozmiar sredni sredni sredni sredni duzy
Kryterium: fatwosc implementacji trudna srednia tatwa tatwa trudna
3.Sposob utrzymania pozycji mostu Kota Belki Osie
Kryterium: masa duza srednia mata
Kryterium: rozmiar sredni maty maty
Kryterium: fatwosc implementacji srednia trudna srednia
4.1los¢ zastosowanych kot 2 4 6 8
Kryterium: masa mata srednia srednia duza
Kryterium: rozmiar maty sredni sredni duzy
Kryterium: fatwosc implementacji tatwa srednia srednia srednia
5.Wykorzystany materiat (most) Plastik Drewno Stal Otow
Kryterium: masa mata srednia duza bardzo duza
Kryterium: rozmiar nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy nie dotyczy
Kryterium: fatwosc implementacji srednia tatwa trudno bardzo trudno
6.Rodzaj mostu obrotowy zwodzony podnoszony zwijany staty
Kryterium: masa duza srednia srednia mata srednia
Kryterium: rozmiar sredni sredni duzy maty sredni
Kryterium: fatwosc implementacji trudna srednia trudna bardzo trudna| tatwa
7.Rodzaj podpory wspornik przegub przesuwna [nieprzesuwna| tozysko
Kryterium: masa mata mata srednia srednia mata
Kryterium: rozmiar duzy sredni sredni sredni sredni
Kryterium: fatwosc implementacji srednia duza trudna srednia trudna




5. Modele

Wszystkie modele oraz wymiarowanie wykonane zostaly z wykorzystaniem
programu Autodesk Fusion360.

Rys 1.Rzeczywisty wyglqd wykonanego modelu
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Rys 3.Widok z boku z podstawowymi wymiarami
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Rys 4.Model mostu
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Rys 5.Wymiary mostu
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Rys 6.Wymiary podpor

6. Podsumowania i wnioski

Wykonana praca pozwolita skonstruowa¢ naped odpowiedni do budowanego
robota (rysunki 1, 2 i 3) oraz wytrzymaty most (rysunki 4, 5 i 6), ktory spetni swoje
zadanie tj. pozwoli robotowi na pokonanie przepasci.

Najwigkszym wyzwaniem przy konstruowaniu mechanizmu napedowego okazato
si¢ by¢ zbudowanie odpowiednich elementdéw stabilizujacych pozycje mostu podczas
przejazdu. Natomiast podczas budowy mostu najwigkszym problemem bylo
uzyskanie odpowiedniej dlugosci w potaczeniu z masg i wytrzymaltoscia.

W poczatkowych wersjach mostu zagwozdka okazaty si¢ przerwy spowodowane
specyficzna konstrukcja. Zostaty one zniwelowane poprzez dodatkowe elementy.
Podczas pierwszych koncepcji konstrukcji mechanizmu napedowego newralgicznym
zagadnieniem okazala si¢ odpowiednia ilo$¢ kot oraz ich optymalny rozstaw.

Wykonywanie pracy w programie Autodesk Fusion360 pozwolito na zdalne
skonstruowanie mechanizmu i zasymulowanie jego pracy co znaczaco pozwolito
zaoszczedzi¢ czas. Szeroko dostgpna elektronika umozliwia na zbudowanie prostych
elementow w formie rzeczywistej.

Wykonana praca byta elementem sktadowym konstrukcji robota pokonujacego
kanion. Pozwolita ona na zlozenie catosci, na ktoéra skladaty si¢ cztery czesci.
Ciekawym sposobem rozwoju prezentowanego pomystu jest implementacja mostu
zZwijanego [2].
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8. Zalaczniki

e https://a360.co/3ulFQ5C — model mostu z podporami

e https://a360.co/3fkOPSb — model mechanizmu napedowego

e https://a360.co/3unGsYu — model mechanizmu napedowego wraz z mostem
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