Forgé Morgo Pokrobogé

Elkészitettem egy kor alaku aluminium vazszerkezetet, amely a robotom alapja.
Korbe Omron E3Z-D81 tipusu 8 db szenzort telepitettem. 6 db elél és 2 db hatul
érzékel. Ezek 24V-os kapcsolt jeleit vezettem be az Omron SYSMAC CP1L PLC
bemeneti portjaira. Ehhez irtam meg Iétradiagramban a vezérlé programot, hogy
intelligens modon, ha kell tolatva, kanyarodva kerllje ki az utjaba keruld targyakat. A
meghajté motorok 12 V/DC 52rpm fordulatszamuakat hasznaltam. Energia ellatasat
2 db 12V 7Ah élom akkumulator biztositja. A motorokat relés attétellel vezéreltem
meg, hogy el6re hatra tudjon kdnnyen mandverezni. Harom kalénb6zé mandverre
képes. Alapjaraton bekapcsolaskor mindkét motor eléremenetbe kapcsol, ezt a
folyamatot szakitjak meg az eltér6 helyzetek, akadalyok. Az alap mandver a
kanyarodas, emellett van még a ,gyors kanyarodas” amikor a két kerék ellentétesen
forog igy gyorsitva a fordulast, kikerulést. A harmadik pedig a kdzvetlen 12éranal
észlelt akadalyokra vonatkozik ekkor egy timerek segitségével megoldott
Iétrahaldztat 1€p életbe mely engedélyezi a hatramenetet de a megadott id6 felénél
ledllitja a jobb motort ezaltal minden akadalyt ballra kerul.

Tovabb fejlesztési lehetéségek:

- A szenzorok ledltetése a foldhoz kozel vagy egy Uj szenzor sor |étesitése, ugyanis
igy nem tudja érzékelni a foldon l1évé 15cmnél kisebb targyakat

- Esetleg egy magasabb szint(i PLC-vel akar egy felszines térképet is lehetne vele
alkotni, hogy ha a kikerulési adatait egy szamitdégépre tovabbitana egy kezdetleges
rajzprogramba, amely a megadott informaciok mint példaul az adott objektumot
milyen hosszan és milyen hosszan érzékeli és magahoz képest milyen pozicidéban
van.


















