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Zastosowanie modelu multidyscyplinarnego
urzgdzenia do realizacji
zadan przemystowych

The studies of the use of a multidisciplinary
model of the device
to perform industrial tasks

HENRYK BAKOWSKI
KRYSTIAN SZEWCZYNSKI
PATRYK RUTH *

W pracy przedstawiono model urzadzenia, wykorzystujacego
metode transportu, ktdra znajduje zastosowanie w przedsie-
biorstwach produkcyjnych, przedsigbiorstwach magazyno-
wych, a od niedawna réwniez w motoryzacji.

SLOWA KLUCZOWE: robot, line follower, pojazd elektryczny,
zadania przemystowe, transport

The paper presents a model of the device, using the method of
transport, which is applicable in manufacturing companies, sto-
rage companies, and more recently in the automotive industry.
KEYWORDS: robot line follower, electric vehicle, the tasks of
industrial, transport

Projekt autonomicznego robota w skali mikro

Obszerng grupe robotow mobilnych stanowig roboty
wykorzystujgce naped kotowy. Roboty te wymagajg prost-
szych rozwigzan konstrukcyjnych oraz prostego systemu
sterowania, dlatego wykorzystywane sg do pracy w zna-
nym terenie [4]. Najwiekszg ich wadg jest wrazliwos¢ na
nieréwnosci terenu oraz mozliwos¢ unieruchomienia np.
poprzez btad w planowaniu trasy. Plan projektu budowy
robota przedstawiono na rys. 1.

W robotach wyposazonych w niewielkg liczbe czujni-
kow, ktére sg przeznaczone do nieskomplikowanych za-
dan ustalonych odgoérnie, najczesciej stosowane sg mi-
krokontrolery potgczone z czujnikami odpowiadajgcymi
za dziatanie i sterowanie pojazdu. Podstawowe zadania
mikrokontrolera to odczyt i analiza wartosci danych pobie-
ranych z czujnika, a takze sterowanie robota po ich prze-
analizowaniu. Mikrokontrolery nie majg duzej wydajnosci,
lecz umiejetne zastosowanie do planowanego zadania
pozwala zwiekszy¢ szybkos¢ dziatania (rys. 2).
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Rys. 1. Schemat blokowy
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Rys. 2. Urzadzenie typu linefollower

Jednostkg logiczng zainstalowang w pojezdzie jest Ar-
duino w wersji Mega. W modelu wykorzystano sterownik
L293D oraz umieszczone z przodu pojazdu siedem odbi-
ciowych czujnikow TCRT5000.

Koncepcje budowy modelu multidyscyplinarnego urzag-
dzenia do realizacji zadan przemystowych przedstawiono
narys. 3.
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Na rys. 4 przedstawiono schemat elektryczny rozbudowy
robota o dodatkowe silniki napedowe utatwiajgce pokony-
wanie trudniejszych przeszkod.

Electric platform
+ motor driver

Rys. 3. Koncepcja robota

Rys. 4. Schemat elektryczny autonomicznego robota podazajgcego za
czarna linig

Budowa robota do zadan przemystowych

Wykorzystanie robotow w przemysle samochodowym
polega na zaopatrywaniu pracownikow bgdz robotéw wy-
konujgcych prace montazowe w niezbedne do tego czesci
i podzespoty. Odbywa sie to z wykorzystaniem czarnej linii
na trasie przejazdu robota oraz przez zaprogramowanie go
W sposOb pozwalajgcy na zatrzymanie sie w okreslonym
miejscu na okreslony czas, by umozliwi¢ pracownikowi lub

maszynie pobranie zaopatrzenia z wozka transportowego
[5, 6].

Zaprojektowany na Wydziale Transportu Politechniki
Slgskiej wozek widtowy moze funkcjonowacé jako autono-
miczne urzgdzenie, stuzace do transportu tadunku z punktu
A do punktu B (rys. 5). Zadaniem tego pojazdu jest auto-
nomiczne poruszanie sie po wyznaczonej trasie w celu
dostarczenia lub odebrania towaru w przedsiebiorstwach
produkcyjnych, jak i magazynowych [7].

a)

Rys. 5. Wézek o napedzie elektrycznym — produkt finalny: a) widok ogélny,
b) widok uktadu napedowego
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