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DR - Dostavni robot LSS

Dostavni robot omoguduje dostavljanje i raznoSenje paketa i
pisama. Lokacija odrediSta se upisuje pomocu korisnickog sucelja na
razvojnoj plocici Stellaris LM3S6965. Do sada se to uglavnom radilo da
neki nize rangirani zaposlenik raznosi pakete. Temeljna ideja je olaksati
ljudima i uStedjeti na financijama. Prednosti ovakvog sustava su tocnost i
brzina dostave, a nedostatak Sto Dostavni robot se ne moze kretati
stepenicama. Koristi ¢e imati svi osim nize rangiranog zaposlenika jer ce
vjerojatno biti proglasen tehnoloskim viskom.
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Ovaj seminarski rad je izraden u okviru predmeta ,Sustavi za pracenje i vodenje procesa“ na
Zavodu za elektronicke sustave i obradbu informacija, Fakulteta elektrotehnike i racunarstva,
SveuciliSta u Zagrebu.

Sadrzaj ovog rada moze se slobodno koristiti, umnozavati i distribuirati djelomicno ili u cijelosti,
uz uvjet da je uvijek naveden izvor dokumenta i autor, te da se time ne ostvaruje materijalna
korist, a rezultirajuce djelo daje na koristenje pod istim ili sli¢cnim ovakvim uvjetima.




DR - Dostavni robot

PoboljSanjem i napretkom tehnologije dolazi vrijeme kad ¢e roboti
raditi velinu stvari umjesto covjeka. Zelja nam je sve viSe i vise
automatizirati prostor u kojem zivimo i radimo te imati kontrolu nad tim
automatiziranim sustavima.

Dostava paketa u ve¢im zgradama je tezak i mukotrpan posao. Kada
bi imali robot koji to radi umjesto nas, ustedjeli bismo vrijeme i novac.

Dostavni robot je sustav za dostavljanje paketa bez potrebe
modificiranja prostora. Nije potrebno postavljati naljepnice ili bar kodove
na pod.

Realizacija sustava omoguduje ustedu vremena, novca i dostavu
paketa na odrediste sa velikom sigurnoscu.

NerjeSavanjem problema dostavljanja paketa, ostaje se na starom
konceptu dostave putem Covjeka te se trose resursi.



DR - Dostavni robot

Uloga dostavnog robota je dostavljanje paketa unutar neke zgrade.
Glavni dijelovi dostavnog robota su:

e Senzorski ¢vor
o LE dioda
o Fototranzistor
e Pogon
o DC motor (naprijed-nazad)
o Koracni motor (lijevo-desno)
e Elektronika
o Stellaris LM3S6965 razvojni sustav
o H-most
o Darlington polje
e Mehanicki dio

U nastavku ce biti opisan svaki dio zasebno te cijeli sustav zajedno.



DR - Dostavni robot

Za senziranje i otkrivanje prijelaza izmedu ploCa se Kkoristi
infracrvena LE Dioda tvrtke Vishay i fototranzistor koji radi u infracrvenom
podrucju, takoder proizvod tvrtke Vishay.

Glavni pogon se sastoji od DC motora upravljanog PWM izlazom
mikrokontrolera spojenog preko H-mosta. Za skretanje prednjeg koraca
se koristi kora¢ni motor sa 100 koraka.

3.1. Infracrvena LE dioda

LE dioda sSalje infracrvenu svjetlost koja se zatim odbija od poda i
vraca se u fototranzistor. Mikrokontroler pali LE diodu 50 puta u sekundi, i
drzi je upaljenom sve dok ne ocita vrijednost na analogno-digitalnom
pretvorniku.
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DR - Dostavni robot

3.2. Fototranzistor

Fototranzistor mjeri koliko infracrvene svjetlosti se odbije od poda
natrag. Ako je povrSina glada, odbije se vise svjetlosti, fototranzistor
pusta viSe struje i pad napona na otporniku u seriji sa fototranzistorom je
veci. Kad se fototranzistor i LE dioda nalaze iznad hrapavije povrsine
(prijelaz izmedu ploca) u fototranzistor se odbije manje svjetlosti te on
pusta manje struje pa je napon na otporniku manji.
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DR - Dostavni robot

3.3. DC motor

Koristeni je 12V DC motor snage 5W. Upravlja se H mostom i PWM-
om. 1 ohmskim otpornikom se ocditava struja kroz motor i upravlja
funkcija KucKuc () (vidi 7.Pseudokod)
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Slika 3. Shema sustava za regulaciju DC motorom (H-most)



DR - Dostavni robot

3.4. Koracni motor

Koracéni motori su elektromehanicki pretvornici energije, koji
pulsnuelektricnu pobudu pretvaraju u korac¢ni mehanicki pomak (rotacijski
ili translacijski). Koristen je kora¢ni motor sa 100 koraka.
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Slika 4. Shema sustava za regulaciju koracnim motorom



DR - Dostavni robot

Stellaris EKT-LM3S6965 je razvojni sustav tvrtke Texas
sa 32-bitnim mikrokontrolerom LM3S6965 i periferijom.

Stellaris EKT-LM3S6965 razvojni sustav sadrzi:

32-bitni Cortex M3 mikrokontroler LM3S6965
Izvucenih 60 izvoda mikrokontrolera

OLED prikaznik sa 128x64 piksela rezolucijom
Korisnicke LE diode

Magnetski zvucnik

MicroSD slot

Korisnicke navigacijske tipke(4) i Select tipka
Reset tipku

Ethernet prikljucak

USB prikljucak
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Slika 5. Stellaris LM3S6965 razvojna plocica
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DR - Dostavni robot

DC motor je spojen preko H-mosta na Stellaris LM3S6965 razvojni
sustav preko dva PWM izvoda. Takoder je spojen i na analogno digitalni
ulaz kojim se mjeri struja kroz motor. Na H-most je jos spojeno baterijsko
napajanje i masa.

Koraéni motor je spojen preko polja darlingtonovih spojeva
(ULN2803) na Stellaris LM3S6965 razvojni sustav. Njime se upravlja
digitalnim izlazima mikrokontrolera (S1-S4). Na polje darlingtonovih
spojeva je jos spojeno baterijsko napajanje i masa.

Senzorski ¢vor je spojen direktno (prijemni dio) i preko tranzistora
(odasiljacki dio) na Stellaris LM3S6965. Prijemni dio je spojen na analogno
digitalni ulaz mikrokontrolera sa kojim se mjeri intenzitet reflektiranog
zraCenja. Odasiljacki dio je spojen preko tranzistora na digitalni izlaz
mikrokontrolera. Napajanje senzorskog ¢vora je 5V (7805 sklop).
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Slika 6. Realizacija sustava



6. Pseudokod
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DR - Dostavni robot

Razvijeni dostavni robot nam omogucuje da dostavljamo pakete
unutar zgrade neogranicen broj puta i u bilo koje vrijeme. Paketi se
prenose brzo, jednostavno, to¢no i ucinkovito.

Koristi mogu imati svi kojima nosSenje paketa s jednog kraja zgrade
na drugi kraj predstavlja problem.

Ovakav tip dostavnog robota je ucinkovit u svim prostorima u
kojima je pod poplocen plo¢ama. Jedini problem predstavljaju stepenice,
ali daljnjom nadogradnjom moguce je robot nauciti da koristi dizalo.

Sljededi koraci nadogradnje i poboljSanja robota su koristenje dizala
te upravljanje robotom bezi¢nom komunikacijom.
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DR - Dostavni robot

Stellaris® LM356965 Evaluation Board, User's Manual.
URL: http://www.ti.com/lit/ug/spmu029a/spmu029a.pdf

Datasheet LM3S6965, URL: http://www.ti.com/lit/ds/symlink/Im3s6965.pdf

Datasheet Silicon NPN Phototransistor,
URL: http://www.vishay.com/docs/81554/temt1000.pdf

Datasheet High Speed Infrared Emitting Diode, 890 nm, GaAlAs Double Hetero,
URL: http://www.vishay.com/docs/81734/tshf6210.pdf

Slajdovi iz ELESUS, URL: http://www.fer.unizg.hr/_download/repository/
Pred_ELESUS_4_200_Koracni_motori[1].pdf
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DR - Dostavni robot

Pojam Kratko objasnjenje

Fototranzistor Tranzistor koji ovisno o ulaznoj svjetlosti
propusta struju izmedu kolektora i
emitera

DC motor Komponenta koja pretvara elektricnu
energiju u kruzno gibanje

Koracni motor Motor koji ima korake pri okretanje

Stellaris LM356965 Razvojna plocica sa LM3S6965
mikrokontrolerom

LE dioda Dioda koja emitira svijetlo

H-most Sklop za upravljanje DC motorom

Darlingtonov spoj Spoj dva tranzistora

Vise informacija potrazite
na

http://hr.wikipedia.org/wiki/
Tranzistor#Fototranzistor

http://en.wikipedia.org/wiki/
DC motor

http://en.wikipedia.org/wiki/
Stepper motor
http://www.ti.com/tool/
ekt-Im3s6965
https://en.wikipedia.org/wiki/
Light-emitting diode
http://en.wikipedia.org/wiki/
H bridge

http://en.wikipedia.org/wiki/
Darlington_transistor
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https://en.wikipedia.org/wiki/Light-emitting_diode
https://en.wikipedia.org/wiki/Light-emitting_diode
http://en.wikipedia.org/wiki/%0bH_bridge
http://en.wikipedia.org/wiki/%0bH_bridge
http://en.wikipedia.org/wiki/%0bDarlington_transistor
http://en.wikipedia.org/wiki/%0bDarlington_transistor

