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ВВЕДЕНИЕ

Команда отважных исследователей  была отправлена     
на планету Мифиорис для дальнейшей выработки 
необходимых Земле ресурсов. Однако, при посадке их 
шаттл с оборудованием потерпел крушение, из-за чего 
груз остался разбросан по всей планете. 

Теперь у команды возникла новая задача: разработать 
робота-погрузчика и не пропасть в песках Мифиориса

ЦЕЛЬ:

спроектировать и собрать управляемого 
многофункционального исследовательского робота-
погрузчика, способного транспортировать необходимые 
ресурсы на базу

ЗАДАЧИ:

    спроектировать конструкцию погрузчика в САПР 

    Компас 3D

    изучить принцип работы микроконтроллера ESP32 и 

    разработать программу управления, позволяющую: 
управление 

    МИРПом через Bluetooth, идентификацию ресурсов и 

    дальнейшую их транспортировку на базу

    изучить основы пайки и собрать электросхему для 

    МИРПа

ЧЕМ МЫ ГОРДИМСЯ? 
Первым делом мы занялись конструированием системы 
захвата. Округлые клешни робота позволяют захватить 
грузы различных форм - в том числе сферической и 
кубичесской.


Сервопривод mg90s 360° преобразует вращательное 
движение в поступательное и поднимает грузы на 
заданную оператором высоту вдоль одной прямой, что 
гарантирует нам точность манипуляции.

ПРОГРАММИРОВАНИЕ: 
Программный код был написан на языке MicroPython. 
Программистами было реализовано:

     дистанционное управление по Bluetooth

     работа системы захвата

     распознавание цвета

По ссылке ниже можно ознакомиться с демонстрацией 
работы робокотика на участке пробной трассы.



ЭЛЕКТРОНИКА: 
Наш робокотик питается от двух аккумуляторов 3,7 В. 
“Мозги” дрона находятся на плате ESP 32. К ней 
подключены датчик цвета , двигатели, сервоприводы и 
адресный светодиод. Ознакомиться со схемой можно по 
ссылке ниже.


РАЗРАБОТКА МИРПА

 



За все время работы на дроном членами команды 
были освоены навыки моделирования в САПР Компас 
3D, программирования на языке Micropython,  работы 
с паяльником. Разработанный робокотик успешно 
справился с поставленными задачами.

ЗАКЛЮЧЕНИЕЧТО ДАЛЬШЕ?

Наш GitHub <3

Рис. 3D-модель робота-погрузчика

Тыгыдык, с 
вами были 

“Робокотики”!

В ближайшем будущем наша 
команда планирует доработать 
конструкцию МИРПа, улучшить 
дизайн и добавить камеры для 
удобства управления оператора.


