I szuiv 2013 [

Robot TEP Szakkor a Szikszi 100-ban
Robot TEP

Magyar Ddvid, Felféldi Jdnos, Vitkos Bence
Felkészitd tandr: Bakti Andrds Tamds
Nyiregyhdzi SzC Széchenyi Istvdan Kézgazdasdgi, Informatikai Szakgimndziuma
és Kollégiuma, 4400 Nyiregyhdza, Vdrosmajor u. 4.

1. Bevezetés

Az iskoldnkban 2017 novemberében indult a Robot TEP (Tervezo, Epitéi,
Programoz6) Szakkor. Miutan a tanadr Gr elmondta a szegedi programozé
matematikus és a béka esetérdl szo6l6 viccet, (poén: Nem csdkollak meg, mert
én programozo vagyok, nekem nincs idém, a nékre... de azért egy beszél6 béka
az nem semmi!) eldontottiik, hogy csinalunk egy beszélé békat. (Homérséklet,
paratartalom, fényer6sség szenzor + Raspberry Pi + 3D nyomtatéval
nyomtatott béka forma. Bekapcsolaskor kozli a mért értékeket.)

Az innovativ megoldas abban rejlik, hogy tervezziik meg 3D-ben,
nyomtassuk ki 3D-ben, szereljiik 6ssze és programozzuk a miikodését. Ezaltal
sokkal kreativabb tevékenységet végziink, mintha boltban megvessziik
kaphat6 robotot, és felprogramozzuk. Ezzel tobbféle teriileten is fejlesztjiik
magunkat: tervezés, nyomtatds, (Ujratervezés), szerelés, programozas. A
végeredmény pedig bar hosszabb id4 alatt késziil el és faradtsagosabb
munkaval, de sokkal nagyobb megelégedést jelent.

Mivel mar haromkerek ultrahangos tavolsagszenzorral m{ikédé rovert
épitettiink részben az ebay-en vasarolt alkatrészekbdl, adott volt a felvetés,
hogy készitsiink 4WD-s autot, amit szintén Raspberry vezérel. A kitlizott cél, az
volt, hogy szereljiink ra kamerat, és a kamera altal érzékelt kép alapjan dontse
el, merre menjen. (Jobbra nyilra jobbra fordul, balra nyilra balra fordul, stb.)
Természetesen most is felhaszndlunk vasarolt alkatrészeket, (motorok +
kerekek, motorvezérl6, Raspberry Zero W, akkumulatorok, stb.) de kiegészitve
az altalunk tervezett és nyomtatott karosszéria elemekkel. Ezenkiviil mivel
idén 100 éves az iskolank, uigy tervezziik, hogy az ebbdl az aprop6bol tervezett
rendezvényeken is szeretnénk majd bemutatni a robotokat.

2. Probléma megoldasanak menete

Az alkatrészek Osszegytijtése mar korabban elkezd6dott (sajat forrasbél). A
motorok, kerekek, vezérl, a kamera, és egyéb mechanikai alkatrészek
rendelkezésre alltak. Az 6sszeszerelés nem okozott problémat, bar sok uj
ismeret megszerzéséhez segitett hozza minket. mi problémas volt, az a
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karosszéria elemek tervezése, nyomtatasa. Részben a tapasztalat hidnya miatt,
részben a nyomtatd hidnyossagai miatt. Eredetileg ABS, vagy PETG anyagbol
szerettiik volna elkésziteni, de a nyomtatd, mint utébb kideriilt nem tudja
felftiteni a talcajat 50°C-nal magasabb hémérsékletre, ezért at kellett térni a
PLA-ra. Alacsonyabb tadlca hémérsékleten nem tapad le az ABS és a PETG
filament, akkor sem, ha hajlakkot, Tesa szalagot, vagy kenoéfejes ragasztot
hasznalunk segitségként. A PLA-nak rosszabbak a mechanikai tulajdonsagai,
viszont nem igényli a talca fiitését, vagy elég a 45°C-os hdmérséklet.

Miutan attértiink a PLA-ra, sikeriilt kiilonb6z6 targyakat nyomtatni,
példaul kacsacs6rii emldst, Minion figurat, franciakulcsot, 4x4-es kocka
kirakét, valamint lithophane-t. Ezen targyak nyomtatdsa soran szerzett
tapasztalatok segitették az alkatrészek kinyomtatasat. Innentdl kezdve csak a
fantaziank, és az id6 szab hatart annak, hogy mit készitiink a nyomtatéval.

2.1. Abrak

A nyomtatérdl késziilt fénykép az 1. adbran lathaté. Tipusa: Tronxy X5S.
Nyomtatasi tartomanya 330x330x400 mm. A favdoka atmérdje 0,4 mm, a
hasznalhaté filament 4tméréje: 1,75 mm.

1. abra: A nyomtat6 (Tronxy X5S)

A 4WD autérol készilt fénykép a 2. abran lathatd. Itt még varja a kiillonb6zd
karosszéria kiegészit6 elemeket.
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2. abra: A félkész négy-kerék hajtasu auto

2.2. A programozas

A programozas teriiletén az jelentett kihivast, hogy az iskolankban a Java
programozast preferdljdk, a Raspberry-t viszont egyszer(ibb Pythonban
programozni. A kordbban megvaldsitott atalakitott taviranyitdsos autd
programozasa (mobiltelefonnal racsatlakozva a wifijére iranyithaté6 webes
feliileten Kkeresztiil), valamint a szintén korabban készitett ultrahangos
tavolsagszenzorral miikodé haromkerekii programozasa bizakodasra adott
okot. Persze a kamera plusz, a képfeldolgozas plusz, széval volt kihivas...
Ezenkiviil a Moto Zero vezérl6t sem hasznaltuk eddig, mivel az L298N vezérld
elegendd volt a két motorhoz. Ez azonban 4 db motor vezérlésére alkalmas,
ezért esett erre a valasztasunk.

A Rasberry ZeroW-rdl és a MotoZero-rol késziilt fénykép a 3. abran lathato.

Moo e . pr %

3. abra: A Raspberry Zero és a Moto Zero
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3. Elért eredmények

A cél elérése kozben sikeriilt olyan problémakat megoldanunk, amelyek
esziinkbe sem jutottak a tervezés fazisaban.

Példaul a mechanika 0sszeszerelésekor meg kellett tanulnunk, hogy hogyan
lehet menetet farni plexibe, tavtartot szerelni, az alkatrészeket rogziteni.
Ezenkiviil végiil sikertilt elfogadhaté minéségben nyomtatni a 3D nyomtatéval,
de egyes alkatrészeket ujra kellett tervezni, és nyomtatni. Sok ismeretet
szereztiink az elektronikaval kapcsolatban is, a vezérl6 miikodésének
megértése, bekotése teriiletén. A kamera segitségével kozvetitett kép
felhasznalasa Gjabb tavlatokat nyitott a felhasznalhatdsag teriiletén. Persze az,
hogy a Tesla konkurenciaja legyiink és dnvezet6 autoét épitsiink, az csak tavlati
cél lehet szamunkra. :-)

A projekt soran megszerzett tapasztalatok segitették a késébbi terveink
megvaldsitasat. Szeretnénk szervd motorokkal miikod6 1épegeté robotokat
késziteni PCA9685 16 csatornds vezérlgvel. Kétlabu, négylabu, hatlabu,
valamint humanoid stilusti robotot szeretnénk tervezni, épiteni, programozni.
Reméljiik, hogy a pdalyamunkdnk kedvez$ elbiradlasban részesiil, és lesz
lehet6ségilink bemutatni. Valamint a verseny sordn szerzett tapasztalatokkal
tovabbi innovativ megoldasok megvalésitasan dolgozni.

Végiil egy kép amelyen Magyar David egy iskola rendezvényen bemutatja
a Robot TEP Szakkért a 4. 4bran lathato.

4. abra: A Robot TEP bemutatasa a szakmai napon
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