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5. KOHCTPYKTOPCKO MOOENIOBAHE

360r nameHe lporpama N3aMeHeHe cy
cTpaHe yLi6eHnka 145 go 148.



5. KOHCTPYKTOPCKO MOAEJIOBAHE

5.4. USBPAOA N KOPUWLWREHE JEOHOCTABHOI LLUKOJICKOI POBOTA

YNPAB/bAHUM BELWUTAYKOM UHTEJIUTEHLUUAJOM

POBOTCKA KOJIULIA

Ha cnuuu, cn 5.13. je npukasaH
jepHocTaBaH pobot. 360r kpetara koje ussoau
HasuBa ce poborcka konuua. [pukasaHa
poboTtcka konuua jecy poboT ynpasrbaH
BeWTa4YkoM WHTenureHuujom. PoboT ce

camocTarnHo kpehe jep uma moryhHocT aa onaxa
cBeT Oko cebe. Ha oOCHOBY NpUKynibeHux
rnoparaka AOHOCK OAMNYKY O pagy MOTOpa KOju My [F SRS
omoryhasajy aa ce kpehe no ogpeneHoj nyTarmu.
3a npukynrbake MHopMaumja M3 oKpyxeHa
oBaj pobOT KopucTM ABa WHGPaupBeHa

ceH3opa. )
CeHsop uma age auoge , cn. 5.14. Ako "Z'ﬂé'f,a"a—“ o ona
ce CeH3op Hanasu n3Hag 6ene noBpLuMHe, Cn. I
5.14.a, CBETNOCT KOjy EMUTYje eEMUCUOHA AMoAa,
oabuja ce og 6ene noBpLUMHE NyTa U CTKE Ha @
npujemHy auogy. MoTtop pagu 3apatom |
BpanHom. <5 popnortie "G ne pednny. |

CBETNOCT CBETNOCT

Kapa ce ceH3op Hanasu usHag nuHuje [
BOOWBE, UPHE IUHWje Koja He pednekTyje ——— T — ———7
ceetnocT, cn. 5.14.6, npujemHa guoga He npuma
CBETIOCT KOjy emMunTyje eMmucuoHa guoaa. Motop CELISORRA '
npecraje ca pagom.

3a kpeTare poboTCKMX Konuua nocTaerbeHa cy [iBa CeH3opa ca AoHe CTpaHe npeawer gena
konuua, Tako ga rnegajy Ha noBpLUMHY NyTa Ha KOMe je upHa nuHuja (Bogusba). Kaga cy oba ceHsopa
Ha 6enoj noBpLuuHK, cn. 5.15.a, cBeTNoCT Kojy emuTyjy anone oba ceHdopa oabujajy ce og bene
nospLuHe. MNpujemHe guoge oba ceH3opa Taga MMa AO0BOSbHY Konu4yuHy ceetnoctu. Oba moTtopa
OoKpeny ce y UCTOM CMepy jefHakom Bp3vHOM,
3boryera poboTtcka konvua uay npaso.

AKO ce y TOKYy KpeTawa [EeCHU CEH30p
Hahe Ha UpHOj NMHMjK, BOAWUIbU, @ NeBU CEH30p
Ha 6enoj nospwuHK, cn. 5.15.6, Taga npujemHa
Anoaa AeCHOr ceH3opa He npumMa CBETIOCT jep
ce OHa He oabuja o upHe nospnHe. [la bu ce
poboTcka kKonuua BpaTuna Ha npaeay
noTpebHo je Aa HacTaee kpeTawe gecHo. OBo
ce NocTumKe cMaketemM bp3nHe paga Motopa 1
NMPOMEHOM CMepa OKpeTaka AEeCHOr MOTopa.
JleBn moTOp okpeTahe ToYak y CMepy KpeTama,
a gecHu moTop okpetahe Tovak yHasaa. Kaga
ce oba ceHsopa Hahy Ha 6enoj noBpLUMHMK,
poboTcKa Konuua cy ce Bpatuna Ha npasal, nyTake o Kojoj ce Kpehy.

AKO ce y TOKY KpeTarsa fieB1 CeH30p Hafhe Ha LUpHOj NUHWjX, BOAUIBX, @ AECHWU CEH30p Ha Benoj
NnoBpLUWHMK, cn. 5.15.8, Taga ce poboTcka konuua kpehy neso ga 6u ce Bpatuna Ha npaeal Kpetama.
OecHun moTop okpehe Tovak y cMepy KpeTawa, a ieBu MoTop okpehe Touak yHa3aa Aok ce oba ceHsopa
He Hafy Ha 6enoj NoBPLUNHW.
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5. KOHCTPYKTOPCKO MOOENIOBAHE

Ha onucaHu HaumH , :
poboTtcka konuua ce kpehy 4 9
Ha nyTamu ca KpuBuHama. i

3a jegHy nyTamy ca
KpMBMHama AaT je TEXHUYKN
uptexx. Ha o] ce moxe
OEMOHCTpMpaTn KpeTawe

poBoTCKMX Konuua uujy g §
hemo uspagy npukasatu Ha
HapegHUM cTpaHama.
!
7 &
i
420
e -

. WUcTtpaxute gpyre ussope uHdopmaumja, CTpyyHe yaconuce, eHuuknoneguje,
N WHTEpPHEeT CTpaHe U ca3HajTe Koje ce BpcTe ceH3opa KopucTte y poboTuum.

= lcTpaxuBameM U ca HOBUM ca3HawbuMa ce pahajy naeje. Peanusaumjom jegHe

/] o4 bUX MOXeTe U3paanuT CONCTBeHU Moaern poﬁo-ra yNnpaBibdaHOrI BEWTa4YKOM
s HHTeI'IIfII'EHLIHjOM.

TEXHUYKU LUPTEX
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5. KOHCTPYKTOPCKO MOLEJIOBAHE

03] HASVB _____|KOM[MO3! __ HASUB _____|KOM.
1  Kyhuwre peayktopa 141 7 Bpatuno@ 3 x 16 mm 3
2 3ynyaHuk Z 8 1 8 Bpatvno@ 3 x 32 mm 1
3 3ynuanuk Z 10/ 34 1 9 3BaspratbD29x6,5mm 4
4 3Bynyauuk Z 10 /44 1 10 Enexktpomotop 1
5 3ynuaHuk 10/52 1 11 Tlpoeognuk @0,5x150mm 2
6 3ynuaHuk 10/60 1

Cknonutu pegykTope ca
MoTOpMMa npema
MOHTa)XXHOM LipTEXY.
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3a nosuuujy 12 nosesatu
peaykTope.

CknonuTK genose
Tpeher To4ka u
rnoBesaTu ra ca
nosuumjom 12.

Ha nanasHa spatuna
peaykTopa 4BpcTo
HaByhu TouKoBe.

no3s HA3UB |KOM.| O3 HA3WB KOM. nos HA3UB | KOM.

MPOMOTUBHU MPUMEPAK

o
13 PepykTtop 2 20 JAwucraHuep 50 mm 2 12 lepdopupaHa ocHoBa 1
14 Dpxad peayktopa 4 | 21 DucraHuep 20 mm 1 16 [Opxady TodkoBa 1
15 Touak @ 60 x 25 mm 2 22 3aptalb M3 x6mm 10 17 Bpatvuno @3 x 16mm 1



5. KOHCTPYKTOPCKO MOOENOBAHE

YNPABJbAHE POBOTCKUM KOJIMLIUMA NMOMORY MUKPOBUTA

# Pocetak Programa

# Inicijalizacija ic2 pwm kontrolera koji se koristi za upravljanje motorima
i2c.init(freq=100000, sda=pin20, scl=pin19)

sleep(100) ATEPUJATIA
i2c.write(0x40, b"'\x00\x21") l13 _M stB I(M.
NKPOBUT

slecien) 3  Ynpaemauka nnoda 1 1
. . . . . . R 5  [Oucranuep 10 mm 4
# Zustavi motore robotskih kolica pri ukljucenju uredjaja 6 | MHtpavpeeHn ceHsop 2
kolica_stop() 8  KpatkocnojHuk (K-K) 100 mm 6
B 9  Basprarw M3 x 6 mm 8
10 Haeptka M3 | i

# Glavna petlja programa
while True:

# Za pokretanje kolica koristi se MicroBit taster A
if button_a.is_pressed(): # A taster pokrece kolic
if Kolica_aktivna == False:
Kolica_aktivha = True

# Procitaj status levog senzora
if pin0.is_touched():

L_Senzor = True
else:

L_Senzor = False

# Procitaj status desnog senzora
if pin1.is_touched():

D_Senzor = True
else:

D_Senzor = False

# Kada su kolica aktivirana izvrsi sledece komande:
if Kolica_aktivna:

# Desni senzor je na crnoj liniji. Levi senzor je na beloj podlozi.
# U ovom slucaju robotska kolica idu desno kako bi se vratila na pravac. M EHT |
if ((L_Senzor == False) and (D_Senzor == True)): TENERT

kolica_desno(BRZINA_1)
sleep(500) 7 Hocau ceHsopa 2
# Desni senzor je na beloj podlozi. Levi senzor je na crnoj liniji. nnacrie RERRENTR
# U ovom slucaju robotska kolica idu levo kako bi se vratila na pravac. 15 x 15 x 30 mm
elif ((L_Senzor == True) and (D_Senzor == False)): ! .
kolica_levo(BRZINA_1) ,‘ix,/
sleep(500) i PO, s
# Kada su oba senzora na beloj podlozi kolica idu pravo. ™~ 7 d v
elif ((L_Senzor == False) and (D_Senzor == False)): !
kolica_napred(BRZINA_2) 14 !
# U slucaju da su oba senzora na crnoj podlozi, robotska kolica se zaustavljaju.
elif (L_Senzor == True) and (D_Senzor == True)): | = == 2 I
kolica_napred(BRZINA_2) 2 /(;)’ o

# Kraj Programa

N Buwe nHdopmaumja 3a noBesnsame pobOTCKMX KOnMua ca MMKpooUTOM, 3a

noAellaBama Koja Cy HeonxoAHa 3a ycnelHy AeMOHCTpaLumja KpeTawa
pob6oTcKkMx Konuua, o0 u3pagm crase, Hanase ce y YnyTcTBy 3a kopuwhere
J marepujana 3a KOHCTPYKTOPCKO O0bnuKkoBame cTpaHa 22-25.

NMPOMOTWBHWN NMPUMEPAK




