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AUTONOMOUS GUARDIAN ROBOT AUTONOMICZNY ROBOT WARTOWNIK Keywords: robot, guardian, PIR, H bridge Słowa kluczowe: robot, wartownik, PIR, mostek H Report describes an electronical and mechanical build of an autonomous sentry robot, which can be used for protection of small rooms and corridors. Referat opisuje budowę części elektronicznej i mechanicznej autonomicznego robota wartownika służącego do ochrony małych pomieszczeń i korytarzy. 1.Ogólna charakterystyka robota. Wartownik jest w pełni autonomicznym robotem którego zadaniem jest ochrona niewielkich zamkniętych pomieszczeń. Wykrywanie obecności intruza realizowane jest za pomocą czujnika podczerwieni, natomiast do jego eliminacji służy wbudowany miotacz płomieni umieszczony na ruchomej wieżyczce wraz z czujnikiem ruchu. Wartownik zasilany jest z jednego akumulatora żelowego o napięciu 12V i pojemności 7Ah, w pełni naładowany akumulator zapewnia około 24 godzinny czas czuwania. Do zasilania miotacza płomieni używana jest benzyna silnikowa z niewielkim dodatkiem palnego oleju, zbiornik paliwa o pojemności 0,75l pozwala na utrzymanie ognia ciągłego przez czas 15 – 20 sekund. Wieżyczka wartownika może obracać się w prawo i w lewo o kąt 60 stopni od położenia zerowego, co przy zasięgu miotacza 6m zapewnia pokrycie dosyć dużej przestrzeni. Zasięg widzenia „oka” wartownika to około 3m, natomiast kąt widzenia wynosi około 120 stopni i zależy od użytego czujnika PIR. 2.Część elektroniczna robota.



Rys. 1. Schemat wewnętrzny czujnika PIR oraz wygląd ogólny.



W skład części elektronicznej wchodzi detektor promieniowania podczerwonego, układ zasilający silnik obracający wieżyczkę, zapalacz łukowy, układ sterowania elektrozaworu oraz część procesorowa sterująca praca robota. Jako detektor promieniowania podczerwonego został użyty czujnik PIR wymontowany z czujnika ruchu lampki ogrodowej. Czujnik PIR w swoim wnętrzu zawiera dwa elementy detekcyjne połączone przeciwsobnie, dzięki czemu reaguje tylko na obiekty cieplejsze od tła. Sygnał z czujnika poprzez filtr górno przepustowy trafia na wzmacniacz prądu zmiennego. Napięcie z wyjścia wzmacniacza podawane jest bezpośrednio na przetwornik A/C procesora.



Rys. 2. Schemat blokowy „oka”. Układ zasilania silnika to typowy mostek H zbudowany na tranzystorach MOSFET z kanałem N, jako przetwornica podbijająca napięcie do zasilania górnych tranzystorów mocy wykorzystany został układ MC34063. Bramki tranzystorów mocy zasilane są poprzez wtórniki komplementarne na tranzystorach bipolarnych co zapewnia szybkie przeładowanie pojemności bramek i zmniejszenie strat spowodowanych niezerowym czasem przełączania tranzystorów. Tak zaprojektowany mostek umożliwia sterowanie silnikiem dosyć dużej mocy (dopuszczalny prąd tranzystorów mocy), mamy możliwość sterowania w danej chwili dowolnym z czterech tranzystorów, dzięki czemu można zrealizować hamowanie silnika zwierając jego zaciski. Silnik w wartowniku sterowany jest za pomocą sygnału PWM, dzięki czemu jest możliwość regulacji prędkości obrotowej wieżyczki.



Rys. 3. Schemat mostka H.



Rys. 4. Widok mostka H zamontowanego w robocie. Zapalacz łukowy służący do podpalania paliwa wyrzucanego przez dyszę został zrobiony jako przetwornica flyback z wykorzystaniem popularnego sterownika PWM TL494. Jako transformator wysokiego napięcia został użyty rdzeń oraz cewka wysokiego napięcia stosowana w czarno-białych telewizorach do wytwarzania napięcia anodowego kineskopu. Uzwojenie pierwotne transformatora kluczowane jest przez tranzystor mosfet sygnałem generowanym przez układ TL494, w celu zmniejszenia strat bramka tranzystora mocy zasilana jest przez wtórnik komplementarny.



Rys. 5. Schemat ideowy zapalacza łukowego.



Rys. 6. Widok zapalacza łukowego i elektrod. Mózgiem wartownika jest procesor ATmega8, którego zadaniem jest monitorowanie zmian napięcia na wyjściu wzmacniacza czujnika ruchu, wartości odczytywane z przetwornika A/C są na bieżąco uśredniane i w przypadku wzrostu amplitudy sygnału ponad ustalony wcześniej zakres (jeśli zakłócenie trwa odpowiednio długo) procesor wykonuje podprogram mający za zadanie wyeliminować cel. Załączany jest zapalacz i otwarty zostaje elektrozawór, jednocześnie silnik zaczyna obracać wieżyczką w prawo o kąt 60 stopni, w lewo o kąt 120 stopni i z powrotem w prawo o kąt 60 stopni, tak aby wrócić do położenia zerowego. Następnie wyłączany jest zapalacz i zamyka się elektrozawór, robot czeka 10 sekund po których powraca do „obserwowania” otoczenia. 3.Część mechaniczna robota



Rys. 7. Widok ogólny robota.



Część mechaniczna robota składa się z dwóch platform, pomiędzy którymi znajdują się zbiorniki z paliwem i powietrzem, akumulator i płytka procesora. Na górnej podstawie umieszczony jest stojak z zamontowaną na nim głowicą, głowica osadzona jest na pręcie stalowym utrzymywanym przez dwa łożyska kulowe. Za napęd głowicy odpowiada silnik prądu stałego ze zintegrowana przekładnią ślimakową zapewniającą duży moment obrotowy. W skład głowicy wchodzi aluminiowa obudowa z zainstalowanym wewnątrz czujnikiem podczerwieni, oraz obudowa zapalacza, w której umieszczony jest transformator wysokiego napięcia oraz układ elektroniczny zapalacza. Na samym dole głowicy (wewnątrz profilu aluminiowego) znajduje się elektrozawór i układ odpowiedzialny za jego sterowanie. Paliwo po opuszczeniu elektrozaworu kierowane jest do dyszy wylotowej umieszczonej na wysięgniku, elektrody zapalacza umieszczone są tak, aby strumień paliwa opuszczający dyszę trafiał w łuk elektryczny dzięki czemu osiągamy dużą pewność zapłonu.



Rys. 8. Widok zbiorników z powietrzem i paliwem.



Rys. 9. Wartownik podczas testów miotacza płomieni.
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