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AMEX Mini Robot

1. Wstep

AMEX Mini Robot jest nowa, unikalng platformg edukacyjng do budowy mobilnego mini robota.

Konstrukcja platformy oferuje duzy wybdr rozwigzan w zakresie zarowno czesci mechanicznej jak i
elektronicznej. Pozwala na tworzenie az siedmiu réznych wersji uktadu jezdnego montowanych przy
uzyciu tej samej dolnej ptyty montazowej (patrz wersje nr 1a, 1b, 2a, 2b, 3, 4, 5). Zmiana konfiguracji
uktadu jezdnego dokonywana jest przez mozliwo$é zastosowania réznych silnikdw, két oraz gasienic
oraz takze zmianie geometrii ich rozmieszczenia na ptycie montazowej.

Powyzsze rozwigzanie konstrukcyjne nie byto dotychczas oferowane przez innych producentdw.

Platforma AMEX Mini Robot jest przeznaczona dla osob, ktére zamierzajg nauczy¢ sie programowania
mini robota mobilnego bez koniecznosci wfasnorecznego projektowania i czasochfonnego
wykonywania catej konstrukcji mechanicznej mini robota od podstaw. Wystarczy zgodnie z instrukcja
pofaczy¢ za pomoca Srub i nakretek dostarczone w zestawie elementy mechaniczne i elektryczne oraz
podtaczy¢ do ptytki mikrokontrolera (sterownika) dostarczone czujniki oraz zasilanie.

Platforma jest idealnym rozwigzaniem zaréwno dla indywidualnych uzytkownikéw (poczatkujgcych i
bardziej zaawansowanych hobbystéw, uczniéw, studentéw) jak i do pracy np. w grupach ucznidéw w
szkofach ponadpodstawowych na innowacyjnych zajeciach technicznych z zakresu elektroniki i
robotyki.

2. Budowa platformy

Dodatkowag, unikalng cechg mini robota jest mozliwo$é budowy mini robota przy uzyciu tylko jednej
ptyty montazowej lub dwdch ptyt montazowych (ptyta dolna i ptyta gérna).

Ptyty montazowe platformy oferowane sg w dwdch wersjach: z laserowo wycinanych elementow
aluminiowych i poddanych obrébce anodowania oraz barwienia lub z laminatu szklano-epoksydowego
(TSE). Obie technologie wykonania ptyt platformy zapewniajg duzg jej sztywnos¢, trwatosc i estetyke.
Wszystkie elementy mechaniczne sg bardzo dobrze dopasowane do siebie, co utatwia ich montaz.

Sama platforma mini robota (bez dodatkowej zabudowy) sktada sie z jednej lub dwdch elementéw
(ptyt montazowych) pofaczonych ze sobg za pomoca czterech tulejek dystansowych oraz srub M3.

Niewielkie wymiary platformy mini robota (130 mm x 116 mm) oraz solidno$¢ i trwatos¢ jego
konstrukcji sg dodatkowg zaletg w prowadzeniu np. grupowych zajec technicznych z zakresu robotyki
w szkofach i réznych szkoleniach wymagajacych mobilnosci sprzetu edukacyjnego ze strony osob
prowadzgcych zajecia.

Nasze rozwigzanie umozliwia wybdér mechanicznej konfiguracji mini robota bez koniecznosci
nabywania oddzielnych wersji modeli robotow. Wystarczy zmieni¢ silniki oraz kofa i zamontowac je na
tej samej ptycie montazowej. Mozliwos¢ zmiany konfiguracji uktadu jezdnego ma duze walory
edukacyjne z powodu ewentualnych modyfikacji sprzetu i oprogramowania dotyczacego sterowania
silnikami. Rodzaj napedu ma bowiem wptyw na wtasciwosci trakcyjne i dynamike ruchu mini robota.




W przedniej czesci platformy (dolna i gérna ptyta montazowa) znajdujg sie otwory montazowe pod
serwomechanizm uktadu skanujgcego (w zakresie 180 stopni w poziomie i w pionie) np. dla dalmierza
ultradzwiekowego, kolorowej minikamery lub miniaturowego robotycznego ramienia. Uktad skanujacy
moze by¢ w dwdch wersjach: skanowanie tylko w osi poziomej (180 stopni) oraz skanowanie w dwdéch
osiach (180 stopni w osi poziomej i pionowej).

Na ptycie dolnej, oprdcz czesci mechanicznej (silniki, kota), czujnikéw linii, ultradzwiekowego czujnika
odlegtosci wraz z uktadem skanujgcym sterowanym za pomocg dwdch miniaturowych
serwomechanizméw oraz zasilania - mozna zamiesci¢ modut mikrontrolera (z wbudowanym
sterownikiem silnikow) firmy DFRobot typu RoMeo BLE controller (kompatybilny z Arduino) z
zintegrowang funkcjag komunikacji bezprzewodowej Bluetooth lub DAGU S4A EDU controller
(kompatybilny z Arduino).

Gorna ptyta montazowa pozwala na umieszczenie na niej tych samych modutéw kontroleréw jak na
dolnej ptycie montazowej lub zamontowanie innych modutéw (Arduino i kompatybilne) lub
mikrokomputer Raspberry Pi (model A+, B+) wraz ze sterownikiem dwéch silnikow DC.

W tej konfiguracji na dolnej ptycie mozna zamontowa¢ modut tadowarki akumulatoréw NiMH.

2.1 Konfiguracje uktadu jezdnego

Poszczegdlne wersje roznig sie konfiguracjq uktadu jezdnego (wersja 2 kotowa, 4 kotowa oraz uktad z
dwoma gasienicami). Kazda z tych wersji moze by¢ zamontowana na tej samej dolnej plycie
montazowej platformy, ktéra zawiera odpowiednio przystosowane miejsca i otwory montazowe do
zamocowania wybranych silnikow i kot (patrz zatacznik w tym dokumencie ilustrujgcy
rozmieszczenie elementéw i otworéw montazowych na dolnej ptycie mini robota).

W wersji dwukotowej mogg by¢ uzyte (do wyboru) dwa rdzne rodzaje silnikéw i rézne kota (patrz
ponizej wersja 1, wersja 2 i wersja 3) montowane na tej samej dolnej ptycie montazowe;.

Wersje, w ktérych stosowane sg mikro silniki Pololu mozna opcjonalnie zamontowaé enkodery.
Dotyczy to wersji dwukotowych (wersje: 1a, 1lb, 2a, 2b), wersji czterokotowej (wersja 4) oraz
gasienicowej (wersja 5). Silniki napedowe moga wspétpracowaé z enkoderami umieszczonymi pod
kazdym silnikiem. Uzycie enkoderdow zalecane jest dla bardziej zaawansowanych uzytkownikéw, ktorzy
stosujgc sterowanie typy PID moga uzyskac¢ optymalne parametry ruchu podczas skretow w zaleznosci
np. od aktualnej predkosci mini robota i informacji uzyskanej z czujnikéw linii lub ultradzwiekowego
czujnika odlegtosci mini robota od przeszkody.

Platforma moze by¢ sterowana przy pomocy dowolnego ukfadu mikrokontrolera ze sterownikiem
silnikdéw, np. modutu ARDUINO, DAGU S4A EDU, DFRobot RoMeo BLE, RASPBERRY Pl (A+, B+, Pi2) -
dla ktérych przewidziano odpowiednie rozmieszczenie otworéw montazowych.
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Wersja 1
Platforma dwukotowa (z kotami Pololu 42 x 19 mm)

Platforma dwukofowa z mozliwoscig wyboru miejsca montazu mikro silnikow i két Pololu na dolnej
ptycie platformy. Wersja 1 wystepuje w dwdch odmianach (wersja 1a, oraz wersja 1b). Obie wersje
rdznig sie miejscem zamocowania silnikow i kot.

Rodzaje silnikdw i kot (wersja 1a, wersja 1b):

W obu odmianach wersji 1 zastosowano dwa miniaturowe mikro silniki Pololu HP (High Power) z
przekfadnig metalowg (100: 1 lub 150:1 lub 210:1) oraz z kotami Pololu (2 szt.) o rozmiarze 42 x 19 mm
Z gumowymi oponami zapewniajgcymi wysokga przyczepnosé.

Kota i silniki w wersji 1

Silnik Pololu HP Zamocowanie silnika i kota napedowego

W wersji 1 silniki wraz z kofami mogg by¢ montowane na dolnej ptycie montazowej w dwdéch miejscach
(wersja 1a oraz wersja 1b):

Wersja 1 a:

Silniki i kota montowane z przodu ptyty montazowej. Dla zapewnienia rownowagi robota
zastosowano kulke podporowa na koricu ptyty montazowej platformy.




Wersja 1 b:

Silniki i kota montowane sg po $rodku dolnej ptyty montazowej. Dla zapewnienia réwnowagi

robota przewidziano zastosowanie dwdéch kulek podporowych na obu koncach dolnej ptyty
montazowej.




Wersja 2
Platforma dwukotowa (z kotami Pololu 40 x 7 mm)

Platforma dwukofowa z mozliwoscig wyboru miejsca montazu mikro silnikow i két Pololu na dolnej
ptycie platformy. Wersja 2 wystepuje w dwdch odmianach (wersja 2a, oraz wersja 2b). Obie wersje
rdznig sie miejscem zamocowania silnikow i kot.

Wersja 2 rézni sie od wersji 1 tylko rozmiarem két (40 x 7 mm). Silniki i ich rozmieszczenie na ptycie
platformy jest identyczne jak w wersji 1.

Rodzaje silnikdw i kot (wersja 2a, wersja 2b):

W obu odmianach wersji 2 zastosowano dwa mikro silniki Pololu HP (High Power) z przekfadnig
metalowg (100:1 lub 150:1 lub 210:1) oraz z kotami Pololu (2 szt.) o rozmiarze 40 x 7 mm z gumowymi
oponami zapewniajgcymi wysokga przyczepnosé.

Kota i silniki w wersiji 2

Kota napedowe (40 x 7 mm) Zamocowanie silnika i kota napedowego

Wersja 2 a:
Silniki i kofa montowane z przodu ptyty montazowej. Dla zapewnienia rownowagi robota

zastosowano kulke podporowa na koricu ptyty montazowej platformy.




Wersja 2 b:

Silniki i kota montowane po srodku dolnej ptyty montazowej. Dla zapewnienia rwnowagi
robota przewidziano zastosowanie dwdch kulek podporowych na obu koncach dolnej ptyty
montazowej.




Wersja 3
Platforma dwukotowa (z kotami Pololu 60 x 8 mm)

Rodzaj silnikow i kot:

Dwa katowe silniki Pololu z przektadnia plastikowg (120:1) i kotami Pololu o rozmiarze 60 x 8 mm z
gumowymi oponami zapewniajgcymi wysokga przyczepnosé.

Silniki i kota montowane po $rodku dolnej ptyty montazowej platformy. Dla zapewnienia réwnowagi
robota przewidziano zastosowanie dwdch kulek podporowych na obu koricach dolnej ptyty
montazowej.




Kofa i silniki w wersji 3

Kota napedowe (60 x 8 mm) Zamocowanie silnika i kota napedowego

Silnik kagtowy Pololu Elementy mocujace do silnika Kulka podporowa
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Wersja 4
Platforma 4 kotowa
Rodzaj silnikow i kot:

Platforma 4 kotowa (dwa kota czynne z przodu platformy oraz 2 kota bierne z tytu platformy). Kota
czynne napedzane sg dwoma mikrosilnikami Pololu HP (High Power) z przektadnig metalowg 100:1,
150:1 lub 210:1.




Kota i silniki w wersji 4

Silnik zamontowany na ptycie Koto czynne (42 x 19 mm)

— .

Elementy montazowe két biernych Koto bierne z zatozonymi oponami

2 .

Elementy mocujace do silnikow Pololu HP
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Wersja 5

Platforma z ggsienicowym uktadem jezdnym

Platforma z ggsienicowym ukfadem jezdnym zawiera 2 kota czynne (z przodu platformy) napedzane
dwoma mikrosilnikami silnikami Pololu HP (High Power) z przekfadnig metalowa (100:1 lub 150:1 lub
210:1) oraz 2 kota bierne umieszczone w tylnej czesci platformy.

Gasienicowy zestaw napedowy zawiera dwie sztuki paséw gasienicowych po 30 zebow kazda, dwa kota
napedowe oraz dwa kota pracujace luzno wraz z elementami do ich zamocowania.

COSHE

enslooco

Joo|sus




Kota i silniki w wersji 5

Elementy uktadu gasienicowego Zamocowanie uktadu ggsienicowego

Widok uktadu gasienicowego
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2.2. Zasilanie Mini Robota

We wszystkich wersjach zastosowano zasilanie mini robota z pakietu akumulatoréw o napieciu 7,2 V o
rozmiarze AA ( 6 x NiMH, pojemnos¢ 2000 — 2800 mAh) umieszczonego w pojemniku na dolnej ptycie.
tadowanie akumulatoréw odbywa sie za pomocg zewnetrznej tadowarki sieciowej podtgczanej do
gniazda umieszczonego obok wytgcznika na ptycie montazowej platformy. Nie ma wiec koniecznosci
wyjmowania akumulatordéw z pojemnika w celu ich natadowania. Ewentualny dostep do pojemnika jest
prosty poprzez jego wysuniecie na zewnatrz.

Opcjonalnie, dla wersji z zamontowang ptytg gérng, pakiet akumulatorow moze by¢ fadowany z
wbudowanej do mini robota modutu tadowarki typu NHC-01 (firmy AMEX), umieszczonej na dolnej
ptycie mini robota. Wéwczas pakiet akumulatorow nie musi by¢ wyjmowany z pojemnika w celu
wymiany roztadowanych akumulatoréw lub ich natadowania z zewnetrznej tadowarki. Wystarczy do
tadowania podtaczy¢ zewnetrzny, dogniazdkowy zasilacz stabilizowany (230VAC/12VDC, 1,5A)
podtgczany do gniazda tadowarki umieszczonego obok wytgcznika zasilania mini robota.

Na zdjeciu ponizej pokazano pofozenie pojemnika z akumulatorami dla wersji nr 4 i 3 platformy Mini
Robota.
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3. Specyfikacja

Platforma AMEX Mini Robot oferowana jest w 7 wersjach mechanicznych, réznigcych sie uktadem
jezdnym.

Czes¢ elektroniczna platformy (modut mikrokontrolera, sterownika, czujniki itp.) oferowana jest
oddzielnie) w celu indywidualnego skompletowania mini robota przez uzytkownika.

Kazda wersja platformy posiada mozliwos¢ montazu modutu mikrokontrolera w wersji Arduino lub
Raspberry Pl (model A+, B+) oraz sterownika silnikdw lub tez kompletny sterownik firmy DFRobot typu
RoMeo BLE controller lub DAGU S4A controller (kompatybilny z Arduino) wraz ze zintegrowanym
sterownikiem silnikéw.

Kazdy uktad jezdny mozna dodatkowo zakupi¢ do platformy mini robota.

Specyfikacja mikro silnikow Pololu HP

Mate, lekkie a zarazem mocne i trwate silniki firmy Pololu z metalowg przektadnia
(100:1 lub 150:1 lub 210:1) wykorzystywane sg w platformie AMEX Mini Robot
(dla wersji 1, 2, 4, 5) jako jednostki napedowe. Silniki moga by¢ zasilane
napieciem do 9V, moc uzyteczng uzyskujg powyzej 3V. Optymalne napiecie, przy
ktorym relacja mocy do sprawnosci jest najkorzystniejsza, wynosi 6V. W
platformie AMEX Mini Robot maksymalna warto$¢ napiecia zasilajgcego z pakietu
akumulatoréw wynosi 7,2V (6 x 1,2V).

Silnik Pololu HP 100:1

Napiecie zasilania: 3V - 9V

Przetozenie: 100:1

Predkos¢ obrotowa bez obcigzenia (6V): 320 obr/min.

Prad bez obciazenia (6V): 80 mA

Prad przy zatrzymanym wale (6V): 1600 mA (Uwaga: przy uzyciu w platformie sterownikéw firmy Adafruit lub Dagu jest
automatyczne zabezpieczenie prgdowe w przypadku zatrzymania silnikow).

Moment obrotowy: 2,2 kG cm (0,215 Nm)

Wymiary korpusu: 24 x 10 x 12 mm

Silnik Pololu HP 150:1

Napiecie zasilania: 3V - 9V

Przetozenie: 150:1

Predkos¢ obrotowa bez obcigzenia (6V): 200 obr/min.

Prad bez obciazenia (6V): 70 mA

Prad przy zatrzymanym wale (6V): 1600 mA (Uwaga: przy uzyciu w platformie sterownikéw firmy Adafruit lub Dagu jest
automatyczne zabezpieczenie prgdowe w przypadku zatrzymania silnikdwy).

Moment obrotowy: 2,9 kG cm (0,284 Nm)

Wymiary korpusu: 24 x 10 x 12 mm

Silnik Pololu HP 210:1

Napiecie zasilania: 3V - 9V

Przetozenie: 210:1

Predkos¢ obrotowa bez obcigzenia (6V): 140 obr/min.

Prad bez obciazenia (6V): 70 mA

Prad przy zatrzymanym wale (6V): 1600 mA (Uwaga: przy uzyciu w platformie sterownikéw firmy Adafruit lub Dagu jest
automatyczne zabezpieczenie prgdowe w przypadku zatrzymania silnikowy).

Moment obrotowy: 3,6 kG cm (0,353 Nm)

Wymiary korpusu: 24 x 10 x 12 mm
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Specyfikacja silnikow katowych Pololu

Maty silnik z przektadnig plastikowg 120:1, 120 obr/min, moment obrotowy 1,4 kg*cm (0,137 Nm).
Silnik moze by¢ alternatywa dla mikro silnikdw Pololu.

Silnik Pololu DC 210:1 - katowy

Przektadania: 120:1

Napiecie zasilania: 4,5V x
Obroty bez obcigzenia: 120 obr/min
Sredni pobdr pradu: 80 mA

Prad szczytowy: 800 mA

Moment obrotowy : 1,4 kg cm (0,137 Nm)

e

3.1. Czes¢ elektroniczna ’

Modut mikrokontrolera/STEROWNIKA

UWAGA

Obie ptyty platformy (dolna i gérna) zawierajg otwory montazowe przystosowane do zainstalowania
nastepujacych wersji modutéw/kontroleréw robotow:

Ptyta dolna:
- DAGU S4A EDU

Ptyta gérna:
- ARDUINO (w wersji UNO, Leonardo itp.) wraz z wersjami kompatybilnymi

- DAGU S4A EDU

- DFRobot ROMEO BLE

- Pololu A-Star 32U4 LV

- Raspberry Pi (Modele A+, B+ oraz Pi2) wraz z dwukanatowym sterownikiem Pololu (typ DRV8835)

W platformie mozna zastosowa¢ modut mikrokontrolera w wersji Arduino Uno, Arduino Leonardo z
rozszerzeniem o sterownik silnikdw firmy Adafruit lub tez modut mikrokontrolera firmy Dagu (o nazwie
DAGU S4A EDU controller), ktory jest perfekcyjnym potgczeniem (na jednej matej ptytce) zaréwno
modutu mikrokontrolera w petni kompatybilnego z Arduino wraz ze sterownikiem silnikow.

Alternatywnym rozwigzaniem jest zastosowanie innego kompletnego kontrolera firmy DFRobot (o
nazwie Romeo BLE z komunikacjg Bluetooth), ktéry jest idealnym rozwigzaniem zaréwno dla
poczatkujacych dla oraz bardziej zaawansowanych uzytkownikéw.

Platforma AMEX Mini Robot jest takze przystosowana do zainstalowania mikrokomputera Raspberry Pi
(modele: A+, B+ oraz Pi2).

W dalszej czesci opisu podano specyfikacje trzech typow modutéw mikrokontroleréw ze
zintegrowanymi sterownikami silnikow: kontroler DAGU S4A EDU, kontroler firmy DFRobot typu
Romeo BLE oraz kontroler firmy Pololu typu A-Star 32U4 LV.

Nalezy wspomnie¢, ze w platformie AMEX Mini Robot mozna zastosowac takze inne, praktycznie
dowolne rodzaje modutéw mikrokontrolerow i sterownikéw silnikdw, ktérych zamontowanie bedzie
wymagafto samodzielnego wykonania ewentualnych dodatkowych otworéw montazowych na gdérnej
ptycie platformy. Otwory montazowe na gérnej ptycie platformy sg przewidziane dla modutéw Arduino
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oraz kontroleréw robotéw Dagu S4A EDU, Romeo BLE, Pololu A-Star 32U4-LV oraz Raspberry Pi
(modele: A+, B+ oraz Pi2).

Dolna ptyta montazowa przystosowana jest do kontroleréw robota typu DAGU S4A EDU oraz Romeo
BLE.

W zatgczniku do tego dokumentu pokazano rozmieszczenie otworéw montazowych dla w/w modutéw
kontrolerdéw.

Roéwniez, mozna zamiast typowych modutéw Arduino zastosowac ptytke stykowg wspotpracujacy z
odpowiednimi modutami mikrokontroleréw i sterownikéw silnikow z wyprowadzeniami (pinami)
wtykanymi do ptytki stykowej (np. modut mikrokontrolera firmy Pololu typu A-Star 32U4 Micro oparty
na module Arduino Leonardo oraz modut z dwukanatowym sterownikiem silnikéw pradu statego typu
TB6612FNG firmy Toshiba.

Ponizej podano widok i skrotowg specyfikacje wybranych kontroleréw robotéw rekomendowanych do
zastosowania w platformie AMEX Mini Robot.

18




Kontroler robota DAGU S4A EDU
(wymiary ptytki: 60 mm x 30 mm)

Opis usB
Kompatybilny z Arduino kontroler robota firmy Dagu. Setienys SN W WE-B

Battery— Input

Posiada znany z wersji Uno mikrokontroler ATmega 328,

. . A . Volt
ktdry dziata na czestotliwosci 16 MHz. Na ptytce znajduje sie . s
’ . . . . . . 7 GWGr
rowniez sterowniki silnikdw o parametrach 9V/2,5A. Switch | et
: . 2 it V+ Select B i
Urzadzenie mozna programowac poprzez ztgcze miniUSB z +Bat)+5v RS R s
wykorzystaniem $rodowiska Arduino IDE. Wszystkie piny 03 B
zostaty wyprowadzone na tradycyjne ztgcze goldpin - raster g‘; e " :ﬁ
2,54 mm, ktore sg juz wlutowane w ptytke. gg : y A0
D12 > ISP
o D13 | -
Specyfikacja ' . tadw
Napiecie zasilania: od 6 Vdo 9V D5 = Left Speed
iaci D10 = Left Direction
WPudowany regulator napiecia (5V, 2A) D6 - Right Speed
Mikrokontroler: Atmega 328 D11 = Right Direction
Taktowanie: 16 MHz -
., _ Left  Right
Pamie¢ Flash: 32 kB iiotos Mot

Pamie¢ RAM: 2 kB SRAM
Pamie¢ EEPROM: 1 kB
Posiada wbudowany sterownik silnikéw o wydajnosci 2,5 A

Piny wyprowadzone na przylutowane ztgcza goldpin - raster 2,54 mm
Zfacza umozliwiajg podtaczenie serwomechanizmdw modelarskich. Posiada cztery otwory montazowe

Kontroler robota ROMEO BLE - Bluetooth
(wymiary ptytki: 94 mm x 80 mm)

Opis
Kontroler firmy DFRobot zgodny jest z Arduino Uno. Oprdcz tradycyjnych cech tego typu ptytki posiada
modut Bluetooth, dwukanatowy sterownik silnikéw 32V/2A, wtacznik zasilania oraz wiele dodatkowych

gniazd i wyprowadzen.

Romeo BLE jest w petni zgodny z popularnym
modutem Arduino Uno. Oznacza to, ze moze byc¢
programowany w $rodowisku Arduino IDE 1z
wykorzystaniem dostepnych bibliotek. Naktadki, tzw.
Arduino Shield réwniez bedg wspodtpracowaty z
modutem firmy DFRobot. Oprécz tradycyjnych cech
ptytek Arduino posiada ukfad BLE CC2540, ktory
umozliwia komunikacje poprzez Bluetooth 4.0,
dwukanatowy sterownik silnikéw 32V/2A, wytacznik
zasilania oraz wiele dodatkowych gniazd i
wyprowadzen.

Ptytka zawiera mikrokontroler ATmega328, wyposazony w 14 cyfrowych wejs¢/wyjs¢ z czego 6 mozna
uzywacd jako wyjscia PWM (np. do sterowania silnikami) i 8 jako analogowe wejscia. Uktad taktowany
jest sygnatem zegarowym o czestotliwosci 16 MHz. Modut posiada takze: ztgcze micro USB, gniazdo
zasilajgce Srubowe, przycisk RESET oraz wyprowadzenia stuzgce do podtaczenia programatora AVR.

19




Urzadzenie posiada wiele dodatkowych cech, ktdrych brakuje tradycyjnym ptytkom Arduino:

wiacznik zasilania - przetacznik typu ON/OFF umozliwiajacy proste odtgczenie zasilania w dowolnym
momencie,

modut BLE CC2540 firmy Texas Instruments - ukfad umozliwiajagcy komunikacje i programowanie
poprzez Bluetooth w zasiegu do 70 m w otwartej przestrzeni

5 przyciskow typu tact-switch - do dyspozycji uzytkownika,

regulator napiecia - 5 V o wydajnosci pragdowej do 2 A,

sterownik silnikow L298 dwukanatowy - umozliwia kontrole predkosci kierunkéw obrotéw dwadch
silnikdw pradu statego o poborze pradu do 2 A.

Modut zawiera kolorowe ztacza, ktdre ufatwiajg identyfikacje wyprowadzen:
czerwone - piny zasilajgce,

niebieskie - piny analogowe,

zielone - piny cyfrowe.

Zasilanie

Modut mozna zasila¢ poprzez przewdd USB oraz urzgdzenie zewnetrzne, np. zasilacz sieciowy, baterie
czy akumulator. Przefaczanie zrédta zasilania odbywa sie w sposéb automatyczny. Zasilacz podtgczany
jest do gniazda Srubowego. Akumulator badz inne zrédfo podtacza sie do pindw ztgcza POWER.

Programowanie

Tworzenie i instalacje oprogramowania umozliwia darmowe S$rodowisko Arduino IDE.
Zaimplementowany bootloader pozwala na przestanie programu bezposrednio poprzez przewdd
microUSB. Ztgcze ISCP daje mozliwos¢ podtgczenia zewnetrznego programatora AVR.

Specyfikacja
Napiecie zasilania: 5V do 23V
Programowany poprzez ztagcze microUSB
W petni kompatybilny z Arduino Uno
Mikrokontroler: ATmega328
Maksymalna czestotliwos¢ zegara: 16 MHz
Pamie¢ SRAM: 2 kB
Pamiec Flash: 32 kB (5kB zarezerwowane dla bootloadera)
Pamie¢ EEPROM: 1 kB
Porty 1/0: 20
Wyjscia PWM: 6- piny 3, 5, 6, 9, 10, 11
Ilos$¢ wejs¢ analogowych: 8 (kanaty przetwornika A/C)
Interfejsy szeregowe: UART, SPI, 12C
Zewnetrzne przerwania
Konektor: gniazdo microUSB (przewdd microUSB do nabycia osobno)
Przylutowane zfacze ISP
Przyciski do dyspozycji uzytkownika: 5
Whbudowany uktad BLE CC2540 wraz z antena:
- Umozliwia komunikacje Bluetooth 4.0
- Pozwala na bezprzewodowe programowanie Arduino
- Wspiera Bluetooth HiD i IBeacons
- Obstuguje komendy AT
Sterownik silnikow: dwukanatowy L298, 2A
Regulator napiecia z wyjsciem 5V (2A) oraz 3,3 V
Wymiary ptytki: 94 x 80 mm

W celu uruchomienia modutu, nalezy pofaczy¢ uktad z komputerem za pomocg przewodu microUSB
oraz wybra¢ w srodowisku Arduino IDE ptytke Arduino Uno. Szczegdtowy opis produktu mozna znalez¢
w przewodniku uzytkownika http://www.dfrobot.com/wiki/index.php/RoMeo BLE (SKU:DFR0305)
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http://www.dfrobot.com/wiki/index.php/RoMeo_BLE_(SKU:DFR0305)

Kontroler robota POLOLU A-Star 32U4 LV
(wymiary ptytki: 65 mm x 56 mm)

Opis
Modut A-Star 32U4 Robot Controller LV jest kompletnym
sterownikiem opartym o mikrokontroler ATmega32U4, ktory
posiada 32 KB pamieci programu, 2,5 KB pamieci RAM oraz
wbudowane funkcje interfejsu USB. Oznacza to, ze moze by¢
programowany w $rodowisku Arduino IDE z wykorzystaniem
dostepnych bibliotek.
Kontroler jest dedykowany dla matych robotéw, posiadajac
niezbedne funkcje sprzetowe takie jak m.in. sterownik dwdch
silnikdw o wydajnosci pragdowej 1,8A na kanatf. Poza tym, na
ptytce kontrolera zamieszczono wydajny impulsowy regulator
napiecia i przesuwnik poziomow logicznych, co pozwala na
wspotprace z zewnetrznym mikrokomputerem Raspberry Pi
(modele: A+, B+ oraz Pi2).

Raspberry Pi (Model A+) Raspberry Pi (Model B+)

il e )
Raspberry Pi Madel A+ V1.1 ® s 18
(@) Respberry Bl 2014 m —_
i 3 s
F

Ptytka kontrolera posiada dodatkowe ztgcze do
umieszczenia go nad ptytka mikrokomputera
Raspberry Pi. Na rysunku obok pokazano
kontroler Pololu A-Star 32U4 LV wraz z
mikrokomputerem Raspberry Pi (Model B+).
Czujniki i serwomechanizmy mozna podfaczac
do  3-pinowych ztgcz  (typu  goldpin)
umieszczonych na ptytce sterownika.

AMEX Mini Robot jest przystosowany do
zamontowania tego kontrolera zaréwno jako

- LD 13 0 TXf .n

S 11 9 — samodzielnego modutu lub w kombinacji z
Raspberry Pi.

Bardziej szczegdtowe informacje dotyczace kontrolera Pololu A-Star 32U4 Robot Controller LV oraz
mikrokomputera Raspberry Pi mozna znalez¢ na stronach internetowych producentéw.
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3.2. Czujniki $ledzenia linii

Czujnik linii moze wykrywac czarng lub biatg linie. Wykrycie linii sygnalizowane jest sygnatem cyfrowym
(na poziomie TTL). W platformie AMEX Mini Robot zastosowano 3 czujniki linii umieszczone na dolnej
ptycie montazowej (patrz rysunek ponizej).

3.3. Enkodery

Silniki napedowe moga opcjonalnie wspdtpracowaé z enkoderami umieszczonymi pod kazdym
silnikiem (dotyczy to wersji platformy z mikro silnikami Pololu HP, tj. wersji nr 1, 2, 4, 5). Uzycie
enkoderdw zalecane jest dla bardziej zaawansowanych uzytkownikdéw, ktérzy stosujgc sterowanie typu
PID mogg uzyska¢ optymalne parametry ruchu podczas skretéw w zaleznosci np. od aktualnej
predkosci mini robota i informacji uzyskanej z czujnikéw linii lub ultradzwiekowego czujnika odlegtosci
mini robota od przeszkody.

Widok enkodera z kablami potgczeniowymi pokazano na rysunku ponize;j.
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3.4. Uktad skanujacy z czujnikiem ultradzwiekowym

W przedniej czesci platformy (dolna i gérna ptyta montazowa) znajdujg sie otwory montazowe pod
serwomechanizm uktadu skanujgcego (w zakresie 180 stopni w poziomie i w pionie) np. dla dalmierza
ultradzwiekowego, kolorowej minikamery lub miniaturowego robotycznego ramienia.

Uktad skanujacy moze by¢é w dwdch wersjach: skanowanie tylko w osi poziomej (180 stopni) oraz
skanowanie w dwdch osiach (180 stopni w osi poziomej i pionowej).

Obie wersje uktadu skanujgcego wraz z czujnikiem ultradzwiekowym i serwomechanizmami pokazano
na rysunku ponizej. Widok uktadu skanujgcego zamontowanego na platformie AMEX Mini Robot
pokazano w zatgczonej galerii zdjec.

UWAGA:

Zestaw platformy AMEX Mini Robot (Kit) wymaga samodzielnego montazu. Na Zyczenie (za
dodatkowq opftatq) dostarczamy zmontowangq i skonfigurowanq wczesniej przez uzytkownika wersje
platformy zawierajqcqg czes¢ mechaniczngq i elektroniczng.

Firma AMEX planuje opracowanie i publikowanie na swojej stronie internetowej programow
demonstracyjnych.
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ZAtACZNIK

Uwaga: Otwory zaznaczone na ponizszych rysunkach kolorem czerwonym stuzq do potgczenia obu ptyt
za pomocq 4 elementow dystansowych i 4 srub M3. Elementy jezdne (silniki wraz z kotami), czujniki linii
oraz (opcjonalnie) - modut tadowarki akumulatorow, montowane sq na dolnej ptycie. Mini robot moze
by¢ wykonany rdéwniez przy wykorzystaniu tylko ptyty dolnej. Gorna ptyta zwieksza mozliwosci
zamontowania innych modutdw.
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Wersje uktadu jezdnego — rozmieszczenie elementéw i otworéw montazowych na
dolnej ptycie mini robota
UWAGA: Otwory zaznaczone kolorem czerwonym dotyczg tylko elementéw dla danej

wersji uktadu jezdnego.
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Potozenie innych elementow mechanicznych i modutow elektronicznych

Ptyta dolna: Elementy mocujace pojemnik z akumulatorami oraz serwo ukfadu skanujacego
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Ptyta dolna: Czujniki linii
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Ptyta dolna: Modut kontrolera robota DAGU S4A EDU (umieszczony nad czujnikami linii)
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Ptyta gorna: Modut kontrolera robota DAGU S4A EDU oraz (opcjonalnie) modut wyswietlacza,
akcelerometru, zyroskopu i joystika
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Ptyta gérna: Modut ARDUINO
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Ptyta dolna: Modut kontrolera robota ROMEO BLE
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Ptyta gérna: Modut kontrolera robota ROMEO BLE
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Ptyta gorna: Modut mikrokomputera RASPBERRY Pl (model A+)
oraz modut kontrolera robota DAGU S4A EDU
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Ptyta dolna: Modut tadowarki akumulatoréw NiMH (umieszczony nad czujnikami linii)
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AMEX Mini Robot

Schemat potgczen kontrolera DAGU S4A EDU i zewnetrznej tadowarki

Extarnal Charger
{6 x AA Nillih batteries)
Max. 1000 mA

33

OFF / Charge




AMEX Mini Robot

Schemat potgczen modutu tadowarki NHC-01 (wbudowanej do robota), zewnetrznego
zasilacza i elementow towarzyszqcych

stahbilized power supply
[230%AC12. 18WD 1, 1.54)

LED indicator

MHC-01 Charger
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Switch
ON :g. OFF - Charge
AN
AN —
O BAT+
O BAT -

Thermistar
{optional)

MitdH cells pack (7,24




Modut tadowarki pakietow akumulatoréw NiMH

OPIS

Modut NHC-01 jest miniaturowym modutem procesorowej ftadowarki
pakietow akumulatorow NiMH (2-8 ogniw typu AA oraz AAA) o
pojemnosci od 1000 mAh do 2800 mAh. Przeznaczony jest do
wbudowania (OEM) w urzgdzeniach przenosnych i mini robotach
mobilnych zasilanych akumulatorami. Modut posiada funkcje kontroli
temperatury fadowanych ogniw oraz mozliwos¢ ustawiania réznych
wartosci prqdow tadowania i liczby ogniw w pakiecie.

Ze wzgledu na niewielkie wymiary modutu tadowarki (60 mm x 30 mm x
17 mm), idealnie nadaje sie on do zamontowania w urzadzeniach, ktére normalnie wymagajg czestego
wyjmowania akumulatoréw z pojemnika i umieszczania ich w zewnetrznej tadowarce, co bywa dos$¢ ktopotliwe.
Mozliwos¢ wbudowania fadowarki do réznych urzadzen jest unikalnym, bardzo praktycznym i jednoczesnie
ekonomicznym rozwigzaniem dla wielu uzytkownikow i konstruktorow z zakresu elektroniki i robotyki.

Do zasilania modutu tadowarki wymagany jest jedynie zewnetrzny, sieciowy zasilacz impulsowy
(230VAC/9..18VDC, 1.5A). tadowarka wykorzystuje kilka algorytmdw detekcji stanu natadowania akumulatora,
co zapewnia wysoky niezawodno$¢ i gwarantuje petne natadowanie pakietow akumulatorow bez
niebezpieczenstwa ich przegrzania i przetadowania. Konfiguracja tadowarki jest bardzo prosta i polega jedynie
na ustawieniu pragdu tadowania i ilosci ogniw w pakiecie. Konfigurowanie odbywa sie przy pomocy
odpowiedniego ustawienia zworek.

Sygnalizacja aktualnego stanu pracy odbywa sie przy pomocy diody LED. Dodatkowym elementem jest
mozliwos¢ podtgczenia termistora do pomiaru temperatury pakietu akumulatoréw, ktéry zapewnia najbardziej
precyzyjne wykrycie petnego natadowania ogniw przy najwyzszym pradzie tadowania (500 mA dla ogniw AAA
oraz 1000 mA dla ogniw AA).

Podstawowe parametry tadowarki NHC-01:
* prady tadowania: 125 mA, 250 mA, 500 mA, 1000 mA
* tadowanie pakietu szeregowo potgczonych ogniw NiMH typu AA i AAA o pojemnosci
1000..2800 mAh
* liczba ogniw w pakiecie: 2, 3, 4,5, 6, 7, 8 (2,4V - 9,6V)
* napiecie zasilania 9..18 VDC (np. zewnetrzny zasilacz sieciowy: 230VAC/9..18VDC, 1.5A)
* niewielkie rozmiary (modut o wymiarach: 60 mm x 30 mm x 17 mm)

e Temperatura otoczenia: 0°C do +40°C
¢ Wilgotnos¢ wzgledna otoczenia: 20% do 85%

Wiecej informacji mozna znalez¢ w instrukcji obstugi tadowarki NHC-01:
http://www.amex.pl/NHC-01 rev 2 pl.pdf

Producent:

AMEX Research Corporation Technologies
15-692 Biatystok, ul. Elektronowa 6

Tel.: 602723295, Fax: 85 6530703

e-mail: amexinfo@amex.pl

www.amex.pl
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GALERIA ZDJEC
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Producent:

AMEX Research Corporation Technologies
15-692 Biatystok, ul. Elektronowa 6

Tel.: 602723295, Fax: 85 6530703

e-mail: amexinfo@amex.pl

www.amex.pl




	- Raspberry Pi (Modele A+, B+ oraz Pi2) wraz z dwukanałowym sterownikiem Pololu (typ DRV8835)

