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KONSTRUOK,

PROGRAMUOK,

MEGAUKIS!




Zodis ,robota® ivertus i3 ¢eky kalbos reiskia ,,darbas®.
Atsiradus pirmiesiems robotams pasaulyje, jie bltent tam ir buvo
skirti — atlikti Zzmogui sunkius darbus. Taigi galima sakyti, kad

— tal masina, skirta atlikti sudétingiems ir pavojingiems
darbams. Per pastaruosius 40 mety robotai stipriai i$plito visame
pasaulyje ir zodzio ,robotas* prasmé Siek tiek pasikeité. Taciau
roboty taikymas i§liko toks pats. Siandien robotai yra taikomi
tokiose srityse kaip planetiniai tyrimai, gelbé&jimo operacijos,
iSminavimo misijos, pramonés darbali ir t.t.

QBOT robotas — tai mokomoji-moduliné priemoné-
konstruktorius, skirtas supazindinti su tai, kas yra robotas ir kam jie
reikalingi. QBOT moko robotikos pagrindy: roboto surinkimo,
programavimo ir valdymo. Tai puiki priemoné siekiant gilinti
elektronikos, mechanikos Zzinias, o taip pat inZinerinj mastyma,
kirybiskuma, iSradinguma.

Ka reiskia ? Modulinis reiskia, kad robotas gali
buti jungiamas su kitais tokiais paciais robotais, kad sukurti
didesnius, jdomesnius robotus, kurie atlikty daug sudétingesnias
funkcijas. Taciau tai néra batina; QBOT robotas gali bati
naudojamas ir vienas.

QBOT : parodyti, kad robotai néra taikomi vien
pramogy srityse ar naudojami kaip zaislai, taCiau taip pat ir
jvairiems darbams atlikti ar judéti ir tyrinéti aplinka. QBOT siekia
supazindinti, kaip reikia konstruoti robota, kad jis atlikty norima
darba. Taip pat siekiama iSmokyti, i§ kokiy daliy susideda robotas,
kaip jis yra surenkamas, programuojamas, kei¢iamas ir valdomas.
Darbas su robotu nereikalauja jokiy baziniy jgudziy (pvz.
programavimas, fizika, matematika), nes yra pateikiamos visos
sudedamosios dalys ir roboto programa. Visos turimos Zinios tik
palengvina darba su QBOT robotais.
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2 pav. Roboto veido dalis.

1 pav. Roboto kino dalis.
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7 pav. Servo pavaros.

8 pav. AA baterijos su
laikikliu.
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3 pav. Galvos elektriné schema.

6 pav. Ultragarsinis jutiklis.

9 pav. Spalvoti laidai.
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10 pav. KryZminis 11 pav. Varitai: (a) specialiis 12 pav. Jungiamosios
atsuktuvas. varztai; (b) 2x5 mm; (c) 2x10 mm. pavary detalés.

A A X o

13 pav. Trumposios rankos. 14 pav. llgosios rankos. 15 pav. Jungiamosios
pavary detales.
16 pav. Ratai. 17 pav. Kausai.
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ROBOTO SURINKIMAS




Veido elektriné schema
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Patariamos spalvos jungtims: P1 — ruda; P2 — pilka; M —
violeting; R — oranziné; G — Zzalia; B — mélyna; + — raudona; — —
juoda; J1 — balta; J2 — geltona.

Zinoma, $ios spalvos gali biiti laisvai pasirenkamos, nes
laidai yra visiSkai vienodi, nepriklausomai nuo jy spalvos.
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Galvos elektriné schema
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S1 — pirmosios servo pavaros jungtis;
S2 — antrosios servo pavaros jungtis;

P1 — pirmojo potenciometro jungtis; §is potenciometras
skirtas valdyti servo pavary greitj;

P2 — antrojo potenciometro jungtis; Sis potenciometras
skirtas valdyti ultragarsinio reagavimo atstuma;

VCC — ultragarsinio jutiklio teigiamo poliaus jungtis;
GND - ultragarsinio jutiklio neigiamo poliaus jungtis;
T — ultragarsinio jutiklio siystuvo (angl. trigger) jungtis;

E — ultragarsinio jutiklio imtuvo (atspindzio) jungtis (angl.
echo);

P — teigiamas poliskumas (angl. positive), jungiamas nuo
baterijos;

N — neigiamas poliskumas (angl. negative), jungiamas nuo
baterijos;

R — raudonos §viesos diodo spalvos jungtis;
G — zalios Sviesos diodo spalvos jungtis;

B — mélynos Sviesos diodo spalvos jungtis;
M — mygtuko jungtis;

J1 — pirmoji jungtiklio jungtis;

J2 — antroji jungiklio jungtis.

+ — teigiamas maitinimo polius, skirtas perduoti maitinima
i veido schema;

— — neigiamas maitinimo polius, skirtas perduoti maitinima
i veido schema;
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Visy pirma reikia atkreipti démes;j j elektrines schemas, ant
kuriy yra suzymétos kistukinés jungtys. Elektriniy schemy jungimas
yra labai paprastas: tereikia rasti vienodus zyméjimus ant abiejy
schemy ir juos sujungti. Taip daroma visoms jungtims iSskyrus
baterijos jungti bei servo pavary jungtis, kuriy jungimas yra
parodytas paveiksle.

TEIGIAMAS

NEIGIAMAS
BATERIJUOS SERVO PAVARLU JUNGIMAS

BATERIJOS
LAIDAS

LAIDAS
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Komponentu montavimas ant roboto

Toliau reikia uzdéti Arduino Nano plokste ir ultragarsinj
jutikli ant roboto galvos elektrinés schemos. Tai parodyta paveiksle
apacioje. Taip pat montuojamos baterijos ir servo pavaros ant roboto
kiino dalie. Servo pavaras galima montuoti trijose roboto kiino
vietose, kurios pazymétos apskritimais iSorinése sieny dalyse. Nuo
to priklausys, kaip veiks robotas. Taipogi reikia sujungti servo
pavary ir baterijos laidus j roboto galvos schema.

ARDUINO NANO

ULTRAGARSINIS
JUTIKLIS VEIDO SCHEMA

ULTRAGARSINIS

SERVO PAVAROS = JEFEIKLIS

BATERIJOS GALVOS SCHEMA
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Servo pavaru kKalibravimas

Servo pavary kalibravimas yra labai paprastas. Tereikia
apversti pavarg ir su kryzminiu atsuktuvu pasukti specialig svirtele.
Tai daroma jjungus pavara, ta¢iau sumazinus jos greitj iki nulio. Tuo
atveju, jeigu pavara vis dar sukasi, reikia sukti svirtele tai j vieng, tai
1 kita puse tol, kol bus rasta padétis, kai servo pavara visisSkai
nesisuka.

SERVO KALIBRAVIMO
SVIRTELE

Kiino ir galvos jungimas

Sujungus roboto elektring dalj ir sumontavus servo pavaras
bei baterijas j roboto kiing, laikas sujungti roboto galva ir kiing. Tam
reikés dviejy 10 mm ilgio varzty ir kryZminio atsuktuvo. Roboto
veido ir kiino dalys turi po dvi mazas varzty skylutes ant sieneliy
krasty. Tereikia susukti taip, kaip parodyta paveiksle ir roboto
pagrindinés dalies konstravimas bus baigtas!
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Ratuy montavimas

Raty montavimas taip pat néra sudétingas. Reikia atrasti,
kuri raty pusé turi didesn¢ centring skyle, nes §ia puse ratas bus
montuojamas prie servo pavaros. Taciau reikés naudoti specialius
servo pavary varztus. Jie yra maziausi ir rinkinyje yra tik 2, todél
patartina jy nepamesti. Ratas uzdedamas ant pavaros ir tada
prisukamas varZtas taip, kad ratas nenusiimty nuo pavaros.
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Kaip jau buvo minéta instrukcijos pradzioje, QBOT robotai
yra darbo robotai. Jie gali buti konstruojami taip, kad atlikty jvarias
uzduotis, todél néra biitina visuomet montuoti vien ratus. Vietoj to,
galima naudoti kitas rinkinyje esancias detales. Tai gali buti
trumposios ir ilgosios rankos, kausai bei jungiamosios dalys, skirtos
sujungti du ar daugiau QBOT robotus. Zemiau paveiksluose pateikti
detaliy apraSymai bei kombinacijos, kurias galima gauti naudojant
rinkinyje esancias detales.

Démesio! Nebitina visas detales naudoti pagal pavadinimag.
QBOT robotas yra taip pat ir konstruktorius, todél kiekviena detalé
gali biiti naudojama pagal fantazija.

Démesio! Taip pat néra biitina naudoti vien tik rinkinyje
esancias detales. Galima sukurti savo unikalias dalis, pavyzdziui,
iSsipjauti 1§ medzio ar metalo, iSsikirpti i§ kartono ar storo
popieriaus. Tokiu btudu galima sukurti labai jvairius ir jdomius
robotus, kurie atliks tam tikrg darba.

Jungiamoji detalé. Viena tokia detalé gali bti

bR ‘e prisukama specialiu varztu prie servo pavaros ir tada
Teel bus galima sujungti du robotus: vieng prie pavaros, Kita
\_‘/ — mechanigkai.
‘€ € - Trumpoji ir ilgoji rankos. Tokios detalés gali
\_/ buti prisukamos specialiu varztu prie servo
pavaros.
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ROBOTO VALDYMAS




Valdymo elementai

Dabar kai jau robotas yra pilnai surinktas, laikas susipazinti
su roboto valdymu ir charakterio nustatymu. Visas roboto valdymas
yra ant roboto veido dalies kaip pavaizduota paveiksle.

Visy pirma, robotg reikia jjungti. Tam yra skirtas jjungimo
jungiklis. Pastimus jungiklj j virSy, robotas jsijungia ir RGB $viesos
diodas ima Sviesti. Toliau galima apibudinti kitus roboto veido
elementus. ,,Roboto akys“ yra ultragarsinis jutiklis, kuris leidzia
robotui aptikti priekyje esancius objektus. ,,Roboto nosis“ yra
mygtukas, kurj paspaudus keiéiasi roboto darbo rezimas. ,,Roboto
Sypsena“ yra RGB §viesos diodas, kurio spalva parodo roboto
,nuotaika“ ir darbo rezimg. RGB Sviesos diodo abiejuose Sonuose
yra po viena potenciometry svirtele. Viena i§ jy yra skirta keisti
servo pavary grei¢iui, o kita — ultagarsinio jutiklio reagavimo
atstumui.

ULTRAGARSINIS JUTIKLIS
“ROBOTO AKYS”

VALDYMO MYGTUKAS
“ROBOTO NOSIS”

ldUNG|MEI JUNGIKLIS

ULTRAGARSINIO
JUTIKLIO REAGAVIMO

SVIRTELE
PAVARU GREICIO

SVIRTELE

RGB SVIESOS DIODAS
“ROBOTO SYPSENA"

Démesio! Greicio ir ultragarsinio jutiklio svirtelés gali biiti
sukeistos vietomis. Abu potenciometrai yra vienodi, todél néra
skirtumo, kaip juos sujungti.

.|
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QBOT robotas  pagrindinéje programoje  turi
uzprogramuotus net 13 skirtingy darbo rezimy, kurie gali buti
pritaikyti kuriant skirtingus roboto elgesius. Norint perjungti
skirtingus rezimus, tereikia paspausti roboto nosj. Kiekvienas
rezimas skiriasi servo pavary sukimosi kryptimis, o rezimy
kategorijos skiriasi ir spalva. Rezimy kategorijos yra tokios:
neutralus reZimas — mélynas (M), sekimo rezimas — raudonas (R),
traukimosi rezimas — Zalias (Z), ranky rezimas — geltonas (G),
savarankiSkumo rezimas — violetinis (V). Visi rezimai
uzprogramuoti i§ eilés nuo 0 iki 12. Toliau pateikti visy darbo
rezimy apraS§ymai.

Démesio! Patartina rezimus Kkeisti nusta¢ius minimaly
pavary greiti, nes tuo atveju, jei bus tarpusavyje sujungti keli
robotai, ar prijungtos papildomos detalés, neivyks gedimas.

=

MO — ultragarsinis jutiklis neveikia; abi roboto
pavaros sukasi | priekj nustatytu greiciu.

M1 — ultragarsinis jutiklis neveikia; abi roboto
pavaros sukasi atgal nustatytu greiciu.

M2 - ultragarsinis jutiklis neveikia; roboto
pavaros sukasi skirtingomis kryptimis nustatytu
greiciu.
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Perprogramavimas

Norint pakeisti QBOT roboto veikimg, juos taip pat galima
perprogramuoti. Kadangi naudojamas Arduino mikrovaldiklis,
nesunku prisijungti laidu prie roboto ir jkelti savo sukurtg programa.
Tereikia paimti usb laida ir jjungti jj pro specialig skyle, esancig
roboto gale. Norint rasyti programa, reikia atsisiysti specialy arduino
kompiliatoriy 1§ arduino.cc internetinés svetainés  skiltyje
,software”. Taip pat galima programuoti robotg jo nesurinkus.
QBOT elektrinés schemos sukurtos taip, kad jas galima biity naudoti
ne tik Siems robotams, bet ir kuriant savo projektus.

Démesio! Perprogramavus robota bus istrinti jo pagrindiné
programa, kurig véliau bus sunku perrasyti i§ naujo. Sitiloma
perprogramuoti robota tik turint daugiau programavimo patirties.

Laido jungi
vieta
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Pagrindiné programa

/IVisa programa (iskaitant ir Sia eilute), galima kopijuoti tiesiai i Arduino
programa ir ji veiks be papildomo programavimo.
#include <Servo.h> //Ikeliama servo pavary biblioteka.

/INustatomi programoje naudojami kintamieji ir ju pradinés reik§més.
Servo pavara_1, pavara_2;

const int pot_1 = A0, pot_2 = Al;

const int button = 2;

const int trig = 13, echo = 12;

const int RED =3, GREEN =5, BLUE =6;

int type = 0, brightness, button_delay = 0;

int potl_value, pot2_value, motor_delay = 0, pos = 0;

int pavaral_speed, pavara2_speed, duration, distance, reaction;

bool avoiding = false, pushing = false, catching = false;

//Kintamyjy konfigiiravimo funkcija. Ji atliekama viena karta.

void setup()

{
pavara_l.attach(10);
pavara_2.attach(11);
pinMode(pot_1, INPUT);
pinMode(pot_2, INPUT);
pinMode(button, INPUT);
pinMode(echo, INPUT);
pinMode(RED, OUTPUT);
pinMode(GREEN, OUTPUT);
pinMode(BLUE, OUTPUT);
pinMode(trig, OUTPUT);
Serial.begin(9600);

}

//Pagrindinis programos ciklas. Cia sukeliamos visos robotui reikalingos
funkcijos.
void loop()
{
changing_type(); //Darbo rezimo keitimo funkcija (nosies spaudinéjimas).
read_values(); //Potenciometry nuskaitymo funkcija.
set_color(); //RGB §viesos diodo spalves nustatymo funkcija.
set_reaction(); //Ultragarsinio jutiklio reagavimo atstumo nustatymo funkcija.

L
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set_motor_speed(); /Pavary sukimosi kryp¢iy ir grei¢iy nustatymo funkcija.
delay(10);
}

/I Darbo rezimo keitimo funkcija.
void changing_type()
{
if(digitalRead(button) == 1 && button_delay > 50)
{
if(type == 13)
type =0;
else type++;
button_delay =0;
analogWrite(RED, 255);
analogWrite(GREEN, 255);
analogWrite(BLUE, 255);
delay(100);
}
if(type == 13)
type =0;
button_delay++;

}

//Potenciometry nuskaitymo funkcija.
void read_values()
{
potl_value = analogRead(pot_1);
pot2_value = analogRead(pot_2);
}

//RGB $viesos diodo spalvos nustatymo funkcija.
void set_color()
{
if(type == 0 || type == 1 || type == 2) //Mélyna spalva
{
/INeutrali basena; robotas nereaguoja i kliatis; rezimai M0, M1 ir M2.
brightness = map(potl_value, 0, 1023, 255, 0);
analogWrite(RED, 255);
analogWrite(GREEN, 255);
analogWrite(BLUE, brightness);

}
else if(type == 3 || type == 4) //Raudona spalva.

|
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/IPikta biuisena; robotas seka paskui Kliiitis; rezimai R3 ir R4.
brightness = map(potl_value, 0, 1023, 255, 0);
analogWrite(RED, brightness);
analogWrite(GREEN, 255);
analogWrite(BLUE, 255);
}
else if(type == 5 || type == 6) //Zalia spalva.
{
/IDraugiska biisena; robotas traukiasi nuo klia¢iy; rezimai Z5 ir Z6.
brightness = map(pot1_value, 0, 1023, 255, 0);
analogWrite(RED, 255);
analogWrite(GREEN, brightness);
analogWrite(BLUE, 255);
}
else if(type == 7 || type == 8 || type == 9 || type == 10) //Geltona spalva.
{
/IDarbo biisena; pavaros sukasi aukstyn zemyn; rezimai G7, G8, G9 ir G10.
brightness = map(potl_value, 0, 1023, 255, 0);
analogWrite(RED, brightness);
analogWrite(GREEN, brightness);
analog\Write(BLUE, 255);
}
else if(type == 11 || type == 12) //Violetiné spalva.
{
/[Savarankiska basena; robotas vazinéja ir isvengia klia¢iy; rezimai V11 ir
V12.
brightness = map(potl_value, 0, 1023, 255, 0);
analogWrite(RED, brightness);
analogWrite(GREEN, 255);
analogWrite(BLUE, brightness);
}
}

//Pavary sukimosi kryp¢iu ir grei¢iy nustatymo funkcija.
void set_motor_speed()
{
/IPavaros sukasi  priekj. ReZimas M0.
if(type ==0)
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);

|
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pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);

}

/[Pavaros sukasi atgal. ReZimas M1.

else if(type == 1)

{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);

}

/[Pavaros sukasi j skirtingas puses. Rezimas M2.

else if(type == 2)

{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);

}

/[Pavaros sukasi i prieki, jei yra kliiitis maZesniu nei nustatytas atstumu.
Rezimas R3.
else if(type == 3)
{
if(ultrasonic() < reaction)
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
else
{
pavara_1l.write(90);
pavara_2.write(90);
}
}

/[Pavaros sukasi j priekj tol, kol yra Kklilitis maZesniu nei nustatytas atstumu.
ReZimas R4.

else if(type == 4)
{
if(ultrasonic() < reaction)

{
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pavara_1l.write(90);
pavara_2.write(90);

}

else

{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);

}

}

/[Pavaros sukasi atgal, jei yra klilitis maZesniu nei nustatytas atstumu. ReZimas
Z5.
else if(type == 5)
{
if(ultrasonic() < reaction)
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
else
{
pavara_1.write(90);
pavara_2.write(90);
}
}

/[Pavaros sukasi atgal tol, kol yra Kkliiitis maZesniu nei nustatytas atstumu.
ReZimas Z6.
else if(type == 6)
{
if(ultrasonic() < reaction)
{
pavara_1l.write(90);
pavara_2.write(90);
}
else
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
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pavara_2.write(pavara2_speed);

}
}

/[Pavaros sukasi pirmyn atgal vienodomis kryptimis; jutiklis neveikia. Rezimas
G7.
else if(type ==7)
{
if(pos < 30)
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_1l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
else if(pos > 30 && pos < 60)
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
if(pos >= 60)
pos = 0;
else pos++;
}
/IPavaros sukasi pirmyn atgal vienodomis kryptimis, jei yra Klilitis maZesniu
nei nustatytas atstumu. Rezimas G8.
else if(type == 8)
{
if(ultrasonic() < reaction)
{
if(pos < 30)
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
else if(pos > 30 && pos < 60)
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
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pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
if(pos >= 60)
pos =0;
else pos++;
}
else
{
pavara_l.write(90);
pavara_2.write(90);
}
}

/IPavaros sukasi pirmyn atgal skirtingomis kryptimis; jutiklis neveikia.
ReZimas G9.
else if(type ==9)
{
if(pos < 30)
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
else if(pos > 30 && pos < 60)
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
if(pos >= 60)
pos =0;
else pos++;
}
/IPavaros sukasi pirmyn atgal skirtingomis kryptimis, jei yra kliiitis maZesniu
nei nustatytas atstumu. Rezimas G10.
else if(type == 10)
{
if(ultrasonic() < reaction)

{
if(pos < 30)
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{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
else if(pos > 30 && pos < 60)
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
if(pos >= 60)
pos = 0;
else pos++;
}
else
{
pavara_l.write(90);
pavara_2.write(90);
}
}

//V11 darbo reZimas. Tinka labiausiai robotui su ratais. Robotas vaZinéja ir
iSvengia klitu¢iy. Robotas vaZiuoja tiesiai, jei néra priekyje kliti¢iy maZesniu nei
nustatytas atstumu. Atsiradus kliai¢iai, robotas sustoja, pasisuka j Song ir vél
vaZiuoja tiesiai.

else if(type == 11)

{

if(ultrasonic() < reaction)
avoiding = true;

if(avoiding == true)
{
if(pos < 20)
{
pavara_l.write(90);
pavara_2.write(90);
}
else if(pos > 20 && pos < 40)

{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
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pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
else if(pos > 40 && pos < 60)
{
pavara_l.write(90);
pavara_2.write(90);
}
else if(pos > 60 && pos < 80)
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
else if(pos > 80 && pos < 100)
{
pavara_l.write(90);
pavara_2.write(90);

}

if(pos >=100)
{
pos =0;
avoiding = false;
} else pos++;
}
else if(avoiding == false)
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
}

/IV12 darbo rezimas. Tinka labiausiai robotui su ratais. DaZniausiai Zinomas
kaip ,,sumo reZimas“. Robotas sukasi vienoje vietoje tol, kol priekyje nemato
Kkliuties. Atsiradus kliui¢iai robotas pradeda vaZiuoti j prieki tol, kol nustumia
priekyje esantj objekta nedideliu atstumu i prieki. Tada pavaZiuoja atgal ir vél

pradeda suktis vietoje.
else if(type ==12)
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{

if(ultrasonic() < reaction)
catching = true;

if(catching == true)
{
if(ultrasonic() <=5)
{
pushing = true;
catching = false;
}
else if(ultrasonic() > 5)
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
}
if(pushing == true)
{
if(pos < 100)
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
else if(pos >= 100 && pos < 200)
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 120, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
else if(pos >= 200 && pos < 230)
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);

}
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if(pos >= 230)
{
pos =0;
pushing = false;
} else pos++;
}
else
{
pavaral_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_1l.write(pavaral_speed);
pavara2_speed = map(pot2_value, 0, 1023, 45, 90);
pavara_2.write(pavara2_speed);
}
}
}

/IUltragarsinio jutiklio reagavimo atstumo nustatymo funkcija.
void set_reaction()
{
if(potl_value <= 300)
reaction =5;
else if (potl_value > 300 && potl_value <= 600)
reaction = 20;
else if (potl_value > 600 && potl_value <= 900)
reaction = 35;
else if (potl_value > 900 && potl_value <= 1023)
reaction = 50;

}

//Ultragarsinio jutiklio nuskaitymo funkcija. IS5duodamas atstumas centimetrais.

int ultrasonic()

{
digitalWrite(trig, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(trig, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(trig, LOW);
duration = pulseln(echo, HIGH);
distance = duration*0.034/2;
return distance;

L
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PAVYZDZIAI




Pavyzdys: dideliu objektu stumdytojas

2 pavyzdys: mazuy objektu stumdytojas
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Robotas  ekskavatorius  gali
vazinéti ir kilnoti priekyje esancius
objektus ar kasti smélj. Siam robotui
sukonstruoti reikalingi 2 QBOT robotai.
Vienas robotas konstruojamas su
dviejomis servo pavaromis ir ratais, 0
prie jo galinés sienos jungiamas Kitas
robotas su dviem ilgosiomis rankomis,
primontuoty ant servo pavary. Ant
ilgyjy ranky prisukti du kausai.
Vaziuojancio roboto darbo rezimai gali
buti $ie: MO, Z5 ar Z6. Roboto su
kauSais tinkamiausi darbo rezimai yra
G7 arba G9.

Robotas griovéjas gali vazinéti ir
griauti priekyje esancius jvairius objektus.
Toks robotas gali imituoti pastaty
griovima. Siam robotui sukurti reikia
dviejy QBOT roboty. Apatinis robotas yra
vaziuojantis, kuriam tinkamiausi darbo
rezimai yra MO, M2, R3, G7 ar VI12.
VirSutinis  robotas  konstruojamas  su
dviejomis  ilgosiomis  rankomis, 0
tinkamiausi darbo rezimai yra G7, G8, G9
ar G10.
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5 pavyzdys: krabas
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Elektriniy schemy sudarymui naudota programa Eagle:

Roboty valdymo programa sukurta naudojant Arduino
programavimo kalba:

info@anodas.lt

mindaugas.luneckas@gmail.com


https://www.autodesk.com/products/eagle/overview
https://www.arduino.cc/en/Main/Software

’ SS SRS aSSSE

o) LEOTS

T T T

YANODAS




