Oni maja wklad w sukcesy H5. Na zd)c;au Od lewe] Pawet Strumk Damlan Sokolowskl, Pawe Dylag (trzya puchar) Daw1d P10trowsk1 i Tomasz
Wigk. Z robotem w reku Dobromita Wlodarska.

Giganci z zasilaniem

7 roku na rok wsréd studentow wzrasta zainteresowanie walkami sumo...

robotéw.

Zawody organizowane sq od trzech lat na Politechnice Poznanskiej. W pierwszej
edycji w 2004 roku do walk przystgpito 11 zespotow, rok pézniej byto ich juz 27.
W tym roku az 38 druzyn z catej Polski rywalizowato o tytut mistrza!

H5w drodze na mlstrzostwa do Poznania

$réd uczestnikow za-
wodoéw byla repre-
zentacja  studentow
z Kola Naukowego
Automatyki i Robo-
tyki — KAIR, dziatajacego przy Instytucie
Technologii Maszyn i Automatyzacji Pro-
dukeji Politechniki Krakowskiej. Robot
o nazwie H5, skonstruowany przez kra-
kowskich studentéw, zajal drugie miej-
sce, pokonujac nastepujace roboty: Demo,
Sori, Wsti Bizon oraz Morfen.
-H5zostalwyposazonyw dwanascie czujni-
kéw do wykrywania krawedzi ringu - mowi
Tomasz Wiek, opiekun kota. - Posiada dzie-
sie¢ czujnikéwdowykrywaniaprzeciwnika,
z czego cztery umieszczone sg z przodu,
a po dwa z tytu i po bokach. Dzigki temu
moze szybko i skutecznie zlokalizowaé
i zaatakowa¢ przeciwnika. Zastosowanie
dodatkowego czujnika w postaci akcele-
rometru umozliwito obieranie wlasciwej
taktyki w zalezno$ci od zaistnialej podczas
starcia sytuacji. Naped robota stanowia

mulatorowych. Jest to rozwigzanie tanie,
ale wymagajace pewnych dodatkowych
nakladéw pracy zwigzanych z dostosowa-
niem konstrukeji mechanicznej przektad-
ni planetarnej oraz sposobu mocowania
kota robota. Od strony elektrycznej sil-
niki te réwniez nie s3 wymarzonym roz-
wigzaniem gdyz pracuja przy niskim na-
pieciu 3,6V, co z kolei przy danej mocy
przekiada sie na znaczny pobér pradu ok.
3A. Aby sprosta¢ tym wymaganiom zostal
opracowany i zbudowany specjalny driver,
ktéry dodatkowo posiadal zaimplemento-
wany regulator proporcjonalno-catkujacy
(PI). Uklad regulatora pobieral informacje
z czujnika obrotéw zamocowanego na wir-
niku silnika i tak sterowal stopniem mocy;,
aby utrzymywa¢ zadang predkos¢ obroto-
wag kot

Sercem robota H5 jest mikrokontroler
ATmegal28 taktowany zegarem 16MHz.
Jego zadaniem jest analizowanie informa-
cji ze wszystkich czujnikéw i odpowiednie
sterowanie zachowaniem robota. Podwo-
zie robota wykonane jest z blachy stalowej,
a ,karoseria® z laminatu szklano-epoksy-
dowego. Takie rozwigzanie zapewnia od-
powiednia sztywno$¢ konstrukcji przy za-
chowaniu niewielkiej masy.

W finale H5 stanal naprzeciwko Bendera
zbudowanego przez studentéw Politech-
niki Poznanskiej. Walka byta niestychanie
emocjonujaca.

- H5 walczyt dzielnie do ostatniej chwi-
li, jednak jak wiadomo, gospodarzom po-
magaja nawet $ciany, wiec robot miejsco-

http://www.sumo.put.poznan.pl
http://m6.mech.pk.edu.pl/kair

wej druzyny okazat si¢ lepszy — wspomina
Tomasz Wigk. - Za rok nastepne zawody.
Mamy juz pomysly na nowego robota.

Walki SUMO rozgrywane sg systemem
pucharowym miedzy dwoma druzynami,
z ktérych kazda wystawia zbudowanego
przez siebie robota. Mecz rozgrywa si¢
na ringu o $rednicy 1,5 metra. Zwycieza
ten robot, ktéry - zupelnie jak w praw-
dziwych zawodach sumo - wypchnie prze-
ciwnika poza ring. Robot ma $cisle okre-
$lone wymiary (maksymalnie 20x20 cm),
oraz mase (do 3 kg). Ponadto musi by¢
w pelni autonomiczny, aby po wlaczeniu
zasilania mogt samodzielnie bez niczyjej
pomocy zlokalizowa¢ iwypchnaé prze-
ciwnika z ringu, uwazajac przy tym, aby
samemu go nie opuscic. (zb)

Wypchnigcie przeciwnika z ringu oznacza wy-
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