Wykaz czesci, materiatow i narzedzi potrzebnych do
wykonania robota mobilnego programowanego

omijajacego przeszkody lub robota sumo.

Czesci.
Podwozie ( sklejka lub ptyta poliweglan 3 mm ).
2 silniki z przektadniami.
2 kota.
Mikrokontroler np. Arduino UNO.
Shield L293 sterownik silnika ARDUINO UNO
Ultradzwiekowy czujnik odlegtosci np. HC-SR04
Uchwyt czujnika.
Koszyk na baterie R6 ( paluszki) 6 lub 8 sztuk.
. Mikro wytgcznik.
10.Kabelki do ptytek stykowych réznej dtugosci.
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Materiaty.
1. Tasma samoprzylepna dwustronna.
2. Plastikowe opaski samozaciskowe.
3. Sruby M3 mm.
4. Nakretki M3 mm.
5. Klej na gorgco.
6. Tasma izolacyjna.
Narzedzia.
1. Wiertarko-wkretarka.
2. Wierttafi3 mmiifi 6 mm.
3. Lutownica oporowa np. 40 W.
4. Wkretak pfaski i gwiazdkowy.
5. Nozyk do tapet.
6. Nozyczki.



Schemat potaczen




Kod programu sterujacego robotem

omijajacym przeszkody.

Dzieki temu programowi robot porusza sie zawsze do przodu, ale jak napotka
na swojej drodze przeszkode to zatrzymuje sie i stara sie wybrac inny kierunek
poruszania. ( W zaleznosci co uwzglednimy w programie. ) W ten sposdb bez
przerwy przeszukuje pomieszczenie, aby znalez¢ droge wyijscia.
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Kod programu sterujacego robotem

sumo.

Dzieki temu programowi robot kreci sie w koto, ale jak wykryje obiekt,
przeszkode to jedzie do przodu z max. predkoscig przez 1 s. spychajgc obiekt.
Nastepnie cofa sie przez 1 s. i kreci sie w koto aby wykryé nowe obiekty.
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