Sprawozdanie projektu studenckiego

Czlonkowie zespolu: Agata Lawera, Damian Sztuczka, Agata Bogusz, Jakub Pokulniewicz

Opiekun naukowy projektu: dr Grzegorz Lach

Celem projektu bylo stworzenie pot zautomatyzowanej platformy badajacej fluktuacje
przewracajacych si¢ klockow domino.

Projekt miatl na celu rozwina¢ u studentéw kreatywne myslenie, chegci dziatania oraz
zdobywanie umiejgtnosci pracy w grupie.

Zalozenia projektu:

e budowa robota z klockéw Lego Mindstorms
e (dziatanie robota za pomoca samodzielnie napisanych programéw

Budowa robota:
Na zdjeciu 1 przedstawiono pierwsza czes¢, ktora zbudujemy. Bedzie ona podstawa,
szkieletem robota. Rysunek jest pogladowy aby w catosci zobaczy¢ do czego dazymy.

Zdjecie 0: Klocki potrzebne do budowy.



Zdjecie 1: Cze$¢ pierwsza, szkielet robota
W pierwszym kroku uzyjemy dwoch silnikow, ktoére sa przedstawione na zdjgciu 2.

W miejsca pokazane na zdjeciu nalezy wlozy¢ czarne i szare czesci taczace o numerach 1 1
11 na zdjeciu 0.

Zdjecie 2: silniki z czg$ciami taczacymi

Nastgpnie nalezy potaczy¢ klocki o numerach 21, 11, 04, 05, 06 oraz 32 w sposob
przedstawiony na zdjeciu 3.



Zdjecie 3: czg$¢ druga, bez nazwy




Teraz trzeba silniki i czg$ci druga ze zdjecia 3 potaczy¢ razem.

Zdjecie 4: czg$¢ trzecia czyli potaczone silniki 1 czg$¢ druga




Teraz niezaleznie nalezy polaczy¢ klocki 01,03,12,14,07,20 i 22 w sposob przedstawiony na
zdjgeiu 5.

Zdjecie 5: Niezalezna czg$¢ czwarta




Potacz czg$¢ trzecia (ze zdjecia 4) z czgscia czwarta (ze zdjecia 5) tak aby powstata nam

czes$¢ piata przedstawiona ponizej na zdjeciu 6.

Zdjecie 6: czgs¢ piata

Znowu niezaleznie nalezy ztozy¢ klocki 15, 01, 31, 10, 02 i 05 w sposob przedstawiony
ponizej na zdjeciu 7. Nazwiemy to czg$¢ szosta.

Zdjecie 7: czgs$¢ szbsta



Teraz czg$¢ szoOsta nalezy polaczy¢ z czgscia piata. Na zdjeciu 8 przedstawiony jest sposob
polaczenia. numerki ze zdjgcia:

1. Natoéz czujke 1 zabezpiecz od gory 1 od dotu klockiem nr 05

2. Tym klockiem czgs$¢ szosta jest potaczona z czg$cia piata.
3. Tym klockiem czg$¢ szdsta jest potaczona z czg$cia piata.
4.

Te czerwone cze¢sci si¢ nie tacza, sa luzno obok siebie.

Zdjecie 8: Obrazek pogladowy polaczenie czgsci piatej 1 szostej.



Teraz dotacz najwigksze kota jakie znajdziesz w zestawie w sposob przedstawiony na zdjeciu
10. Zanim to bgdzie zrobione nalezy do dwoch kot dotaczy¢ klocki 28 1 04 tak jak na zdjgciu

Zdjecie 9: kota z dodatkowymi elementami taczacymi



Zdjecie 10: sposob potaczenia kot z reszta robota

Na zdjeciu nr 10 dotacz dwa pozostale kota zabezpieczajac je klockiem nr 04. Dodajemy tez
klocek 24 zeby usztywni¢ konstrukcje. (Strzatka na zdjeciu 10)

Zdjecie 11: Robot pokazany z boku (sposéb potaczenia kot)

Na zdjgciu 12 przedstawiony jest robot ktory powinien powstac.



Zdjecie 12: Efekt dotychczasowej pracy

Teraz zbudujemy prowadnice¢ dla klockéw. Klocki o numerach 24, 23, 22, 19, 18, 27, 01, 02,
03, 30, 14, 13 1 25 potacz w sposob przedstawiony na zdjgciu 13.

Zdjecie 13: Prowadnica dla klockow

1. Te czgsci postuza do potaczenia prowadnicy z reszta robota. Uniosa one prowadnicg
nad powierzchni¢, poniewaz pragniemy unikna¢ sit tarcia. (Na zdjeciu 0



zapomnielismy umiesci¢ doktadnego klocka, wigc albo nalezy uzy¢ 30 czarnego albo
32 tylko krotszego.)
2. Ta $cianka postuzy do odpowiedniego wyprowadzania klockow.

Zdjecie 14: Kulka

Zdjecie 15: Czes¢ wysuwajaca klocki

Poniewaz chcemy unikna¢ tarcia, kulka ze zdjecia 14 postuzy nam za podpore do nastepnego
elementu. Dotaczone sa do niej klocki o numerach 29, 08, 09 i 01. Teraz nalezy mniejszy



silniczek, klocki oraz Kulke potaczy¢ tak jak na zdjeciu 15 i 16. Poniewaz jest to trudne,
proces krok po kroku przedstawiony jest na zdjeciach 17, 18, 19

Zdjecie 16: Czgs¢ wysuwajaca klocki, inny kadr




Zdjecie 17: Zgbatki wysuwajace

Na zdjgciu 17 uzyto klockoéw o numerach 17, 16, 30 oraz 04.

Zdjecie 18: Silniczek i zgbatki z obudowa



Zdjecie 19: Silniczek i zgbatki z obudowa, inny kadr

Zdjecie 20: Obudowa do silniczka.

Obudowa zbudowana jest z klockdéw o numerach 25, 20, 26, 12 oraz 03. Co do 12 nie ma
znaczenia czy uzyjemy niebieskiej czy bezowe;.



Zdjecie 21: Obudowa do silniczka, inny kadr

Zdjecie 22: Potaczenie silniczka i obudowy.



Zdjecie 23: Silniczek 1 obudowa z dotaczonym klockiem 07.

Zdjecie 24: Szyna wysuwajaca klocek



Zdjecie 25: Potaczenie klockow 33, 26, 25, 03, 01.

Zdjecie 26: Potaczenie klockéw 181 01.



Zdjecie 27: Polaczenie elementu ze zdjgcia 26 oraz trzech klockéw 23.

Zdjecie 28: Element ze zdjecia 27 oraz klockow 01 1 03.



Zdjecie 29: Element ze zdjgcie 28 oraz dotaczone klocki 24, 21, 18, 12 (niebieskie), 01, 03.

Zdjecie 30: Polaczenie elementow ze zdjg¢ 29 oraz 25. Nie taczymy klockami, element 25
powinien si¢ swobodnie wysuwac.



Zdjecie 31: Do czgsci ze zdjecia 30 mozna ale niekoniecznie trzeba dotaczyc.

Kulka okazala si¢ niepotrzebna gdyz wykonuje zbyt duze tarcie, ktore wpltywa na tor jazdy
robota. Po usunigciu kulki, robot jechat proscie;.

Zdjecie 32: Element wysuwajacy klocki lego.

Na zdjgciu 32 przedstawiono polaczenie elementu ze zdjgcia 31 oraz silniczka ze zdjgcia 19.
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Zdjecie 33: Potaczenie elementu wysuwajacego (zdjgcie 32) z prowadnica.

Na zdjeciu 33 taczymy tylko jedna czg$¢ prowadnicy, ta bez dodatkowych elementéw nalezy
potaczy¢ z tzw. obudowa.

Zdjecie 34: Potaczenie elementdéw z jednej strony robota.

Na zdjeciu 34 taczymy elementy ze zdje¢ 33 1 12 oraz druga czg$¢ prowadnicy.
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Zdjecie 35: Potaczenie elementow z drugiej strony robota.

Na zdjeciu 35 strzatki przedstawiaja doktadnie miejsce potaczenie prowadnicy ze szkieletem
robota.

Zdjecie 36: Caly robot

Zdjecie 36 przedstawia ostateczny wyglad robota. Nalezy na sama gorg dotaczy¢ komputer,
w ktérym znajduje si¢ odpowiedni program. Azeby robot dzialat poprawnie trzeba dotaczy¢



kable taczace komputer poktadowy z silniczkami. Silnik prawy do wejscia D, silnik lewy do
wejscia A 1 silniczek elementu wysuwajacego do wejscia C.

Opis programu:

Program sterujacy robotem zostal przygotowane przy pomocy dedykowanego
oprogramowania LEGO MINDSTORMS EV3 Home Edition. Oprogramowanie to pozwala,
przy pomocy gotowych blokow, tworzy¢ programy sterujace zbudowanym robotem. Zdjgcie
37 przedstawia program uzyty przy robocie ustawiajacym domino w linii proste;j.
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zdjecie 37: Program sterujacy robotem

1. Blok “Loop”. Bloki znajdujace si¢ w $rodku wykonuja si¢ po kolei okreslong ilos§¢
razy, w tym wypadku do chwili zatrzymania programu.

2. Blok “Move steering”. Powoduje obrot silnikow o 40°, co powoduje ruch do przodu.

3. Blok “Wait”. Zatrzymuje program na 0,5s, aby robot i klocki domina mogly wytraci¢
ped.

4. Blok “Medium motor”. Powoduje obrot silnika widocznego na zdjgeciu 16
1 w konsekwencji wysunigcie klocka domino.

5. Blok “Move steering”. Powoduje obroét silnikow o 15°, co powoduje ruch do przodu.

6. Blok “Move steering”. Powoduje obrét silnikéw o -15°, co powoduje ruch do tyhu.

Punkty 5 1 6 shuza wyréwnaniu wysunigtego klocka domino.

7. Blok “Medium motor”. Powoduje obrot silnika, o ktorym mowa w punkcie 4.

1 schowanie elementu wypychajacego klocki domino.

Podsumowanie pracy:



Robot zostat zbudowany metoda prob i btedow. Podczas pracy musielismy usunaé jak
najwigcej elementow ruchomych oraz elementéw ktore tarty o podlogg. Kazdy uczestnik
projektu dodal swoje drobne elementy i pomysty. Wspdlnymi sitami powstal robot do
uktadania domino aby zbada¢ efekt fluktuacyjny upadania klockéw domino.



