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Streszczenie

Praca dotyczyta zaprojektowania i rozwoju robota podazajgcego za
cztowiekiem w réznych $rodowiskach i zastosowaniach. Proces
projektowania zaczeto od zaprojektowania geometrii w $rodowisku
SolidWorks, nastepnie zdefiniowano parametry druku i kolejno
wydrukowano obudowe robota metodg FDM na drukarce Bambu Lab A1
Combo . Praca skupia sie na przedstawieniu poszczegélnych etapow
projektu wraz z przyktadowymi zastosowaniami robota.
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Projektowanie i wykonanie robota éledgqcego
Kamila Walczak, Marika Siembida, Eryk Sliwa, Piotr Krupa, Filip

Summary

The project involved the design and development of a robot capable of
following humans in various environments and applications. The process
began with creating the geometry in the SolidWorks environment, followed
by defining printing parameters and manufacturing the robot housing
using the FDM method on a Bambu Lab A1 Combo printer. The poster
presents individual stages of the project as well as exemplary applications
of the robot.

Wprowadzenie

Roboty podazajgce za cziowiekiem mogg byé powszechnie stosowane w réznych
branzach i zastosowaniach. Mogg wspiera¢ w transporcie akcesoriéw, a dzieki wigkszej
odporno$ci na zewnetrzne warunki atmosferyczne mogg samodzielnie wjecha¢ w
miejsca niedostepne dla czlowieka.

Druk 3D

Celem projektu bylo opracowanie koncepcji,
wykonania robota $ledzgcego.

zaprojektowanie, a nastgpnie

Zespot napedowy

Algorytm sterowania ma charakter reaktywny i opiera sie na sekwencyjnej analizie
odlegtosci dLd_LdL i dRd_RdR mierzonej przez dwa czujniki. Na podstawie
poréwnan z progami decyzyjnymi, zdefiniowanymi jako makra, wybierany jest
odpowiedni tryb ruchu robota (cofanie, jazda na wprost, skret tagodny lub ostry,
zatrzymanie). Takie podejscie zapewnia deterministyczne dziatanie oraz tatwag
parametryzacje algorytmu. Jednostkg sterujgca robota jest mikrokontroler ESP32,
odpowiedzialny za realizacje algorytmu sterowania oraz generacje sygnatéw PWM.
Pomiary odlegtosci realizowane sa przez dwa czujniki VL6180X (Time-of-Flight).
Naped robota stanowig dwa silniki pradu statego sterowane przez dwukanatowy
sterownik MX1508.

zostaly umieszczone w tabeli 1.
ochronie $rodowiska.

Rys. 2 Proces drukowania

Parametry wydruku

zostat zrealizowany na drukarce Bambu Lab A1 Combo. Parametry druku

Uzyto biodegradowalnego filamentu, sprzyjajgcego

Parametry druku Wartosci
Grubos¢ warstwy 0,2 mm
Gestos¢ wypetnienia 20%
Wzér wypetnienia Siatka
Temperatura dyszy 220°C
Temperatura podfoza 60°C

Tab. 1 Parametry wydruku bhiigopls
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Projekt w programie SolidWorks m.in. przez ulatwienie dostepu do
Projekt CAD zostat zrealizowany w $érodowisku SolidWorks. Projekt zawierat n_ajwazniejszych dO'fl’JmentéV‘_/. oraz
funkcjonalny design umozliwiajacy transport akcesoriéw oraz uwzgledniat przestrzen niezbednych  akcesoriow, zwigkszajac
niezbedng do montazu poszczegdlnych komponentéw. tym  samym  efektywnos¢  pracy

Rys. 1 Projekt obudowy robota w $rodowisku SolidWorks

i usprawniajgc codzienne czynnosci.
Zastosowanie robota $ledzacego wptywa
réwniez na lepszg organizacje pracy
oraz zwigkszenie plynnosci proceséw
produkcyjnych, co przektada sie na
ogolng poprawe wydajnosci i ekonomie
catego systemu.

Wykorzystanie druku 3D umozliwia
szybkie i  stosunkowo  niedrogie
wykonanie elementéw, a zastosowanie
biodegradowalnego materiatu sprzyja
ochronie $rodowiska i wpisuje si¢ w idee
zréwnowazonego rozwoju.
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