Robotauto tervezése
micromouse versenyre

Dobos Daniel Andras
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Egyetem altal szervezett halfsize micromouse robot
versenny (MOGI tanszék)

Csapat: Mazerunner_V2

Csapattars: Benke Addm, Mechatronika MSc hallgato6
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Szabalyok

» Palya: 32X25 9cmx9cm-es mezo6
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Rendszerterv

Mechanika

Motorok:
Faulhaber
0816K003SR

Enkoder:
Faulhaber
HEM3-256 W

Nyomtatott
aramkor

Kerekek,
fogaskereke
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LiPo dron akkumulator

Elektronika

uController:
STM32f446re

Motor driver:
TI DRV8833

Szenzorok:

6xIR szenzor:
TCRT5000

Giroszkop:
MPU6050




Mechanikai tervezeés

» Motro tarto rész: 3D nyomtatott

» Auto tomege akkumulatorral: 37 [g]

E Mass Properties

h'lasi properties of half_mouse
Configuration: Default
Coordinate system: -- default --

Mass = 37.08 grams
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Motor

FAULHABER: 0816K003SR + HEM3-256 W encoder
Névleges fesziiltség: 3V

Nyomaték: 1,15 mNm

vV v v Vv

Felbontas: 256 /korbejaras / 3 csatornas
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Giro modul / motor driver

vV v v Vv

MPU6050

12C kommunikacio
Integralt 16bit-es ADC
6 tengely
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IR szenzor

» TCRT5000
» Egy tokban van a LED és a foto tranzisztor

» (RobonAUT autok is ezt hasznaljak)

bd

o

w

=
s]

R3
—__ 1+
10K

[vDD_REG
vk,
K] [E

GND

/15




IR szenzorok tesztelése

» 3.3V PWM-re adott valasz
» Kb 9cm-es tavig lat
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3.3V PWM-re adott valasz
Kb 9cm-es tavig lat

Nagyban fligg a kiilso megvilagitastol

CHAMNEL 1

pkpk [mv] - dist [mm]
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Karakterisztika borus idoben




Motorszabalyzo elmeleti
tervezese

Bode Diagram

> MAT LAB p rog ra m . Grr: = Inf dB (at Ilnf rad/s) , Prl:l =-180 deg (a‘:l 0 rad/s)
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Kozel jovobeli tervek

Verseny idopontja: 2017.06.25
NYAK beiiltetés
Osszeszerelés

Utkeresd algoritmus véglegesitése

vV v v v Vv

Felprogramozas
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Koszonom a figyelmet!




