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Technologia wykonania
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Pojazd specjalny przeznaczony jest do pracy w warunkach wewnetrznych.
Posiada szeS¢ kot, co zapewnia stabilnos¢, szczegolnie podczas podnoszenia
obiektow przez manipulator. Zawieszenie pojazdu wykonane jest z profili
ceowych, co zapewnia odpowiednig sztywnoSC i umozliwia pokonywanie
niewielkich wzniesien/progow. Waty napedowe wykonane s3 z materiatu
PETG i charakteryzuja sie duza odpornosScig na skrecanie. Cata konstrukcja
zawieszenia oparta jest na tozyskach i tulejach, co zmniejsza opory ruchu.
Rama pojazdu zostata zaprojektowana z uwzglednieniem kryterium redukcji
masy. Jej elementy potaczone sa przy uzyciu standardowych Srub, nakretek
oraz pierScieni  osadczych. Manipulator napedzany jest przez
serwomechanizmy, a jego chwytak podparty jest dodatkowym tozyskiem, co
zapewnia stabilnoSC. Mechanizmy skretu i napedu zawieraja elementy takie
jak waty, kota zebate i enkodery, co pozwala na precyzyjne sterowanie.
Zastosowana technologia druku 3D w produkcji elementéw pozwolita na
szybkie prototypowanie i tatwe dostosowanie konstrukcji.

Podzespoty elektroniczne
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Akumulator li-ion zostat wykonany w technologii zgrzewania w konfiguracji
3S4P i stanowi zrodto energii dla systemu oraz zapewnia dtugotrwate
zasilanie dla podzespotow. Zasilanie jest requlowane przez przetwornice typu
step-down, ktéra obniza napiecie z akumulatora do wymaganego poziomu
5V. Mikrokontroler STM32 bezpoSrednio przetwarza sygnaty komponentow
elektromechanicznych i sensoréw. Komputer poktadowy Raspberry Pi petni
role centralnej jednostki obliczeniowej, umozliwia zaawansowane
przetwarzanie danych oraz kontrole systemu w czasie rzeczywistym.
Do mapowania otoczenia wykorzystywany jest lidar, ktory w potaczeniu
z odometrig pozwala na doktadne okreSlenie pozycji oraz orientacji pojazdu
w przestrzeni. Enkodery watdéw napedzanych silnikami két monitorujg ich
ruch i umozliwiajg precyzyjne Sledzenie trajektorii. Czujniki ultradzwiekowe
petnia role zabezpieczenia - wykrywaja przeszkody w najblizszym otoczeniu
i umozliwiaja natychmiastowa reakcje w postaci zatrzymania i/lub zmiany
kierunku pojazdu. Serwomechanizmy steruja manipulatorem i umozliwiaja
precyzyjne operacje, a takze odpowiadaja za skret két, co pozwala doktadnie
manewrowac pojazdem.

Oprogramowanie

Sterowanie pojazdem odbywa sie przez autorska aplikacja mobilng
zaprogramowana dla systemu Android, ktéra umozliwia zdalne zarzadzanie
funkcjami oraz monitorowanie parametrow w czasie rzeczywistym.
Komunikacja odbywa sie poprzez serwer, ktdory pozwala na dostep do
pojazdu z dowolnego miejsca na Swiecie i zapewnia ptynna wymiane danych.
Programy sterujace dziataniem pojazdu zostaty napisane w jezyku Python, co
umozliwia tatwa rozbudowe i integracje z bibliotekami. Ich uruchamianie
odbywa sie automatycznie za pomoca skryptu Bash oraz serwisu
systemowego, ktory startuje wraz z systemem operacyjnym Ubuntu.
Aplikacja mobilna pozwala uzytkownikowi na sterowanie pojazdem,
wizualizacje danych z czujnikdw oraz monitorowanie stanu systemu, dzieki
czemu operator moze w czasie rzeczywistym Sledzi¢ parametry pracy
i podejmowal odpowiednie decyzje. Integracja systemu z Raspberry Pi
pozwala na efektywne zarzadzanie zasobami obliczeniowymi, a tym samym
optymalizacje pracy pojazdu.
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Voltage: 10.832
Set front right servo offset 100 Set Set all
Set front left servo offset 100 Set
Set central right servo offset 100 Set
Set central left servo offset 95
Set back right servo offset 95 Set
Set back left servo offset 80 Set
Set MQTT broker ip
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