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Многофункциональный Исследовательский
Робот-Погрузчик Александр Кузенков, Александр Селезнёв, Вячеслав Напалков,

Тимофей Приставка, Сергей Панкратов

Ход работыWork_Progress{

КонструированиеConstructing();

ЭлектроникаElectrification();

В основе - гусеничная платформа с 4 ведущими 
колесами, позволяющая осуществить "танковый 
разворот" на месте. Под корпусом расположены 
электрокомпоненты, сверху - крышка быстрого 
доступа к аккумуляторам. На платформе 
расположен редуктор привода 
параллелограммного подвеса. На подвесе - 
захват в виде механизма с двумя 
плоскопараллельными губками на зубчатых 
рейках. В задней части - кузов 
вместимостью в 2 груза

Роли:
    Конструктор Александр К.
    Конструктор Александр С.
    Электронщик Тимофей П.
    Программист Вячеслав Н.
    Программист Сергей П.

Для организации работы команды 
были использованы широко 
распространённые передовые сервисы 
и проверенные годами практики, что 
позволило выполнить работу 
одновременно быстро и качественно, 
в том числе и безболезненно для 
команды

Результатом работы стал уникальный продкут, полный 
нестандартных решений: робот повышенной вместимости, 
высокой проходимости, имеющий в своём арсенале подвес, с 
высотой подъёма до 20 сантиметров, способный полностью 
реализовать свой функционал на полигоне, имитирующем 
поверхность Мифиориса

Все компоненты питаются от двух параллельно 
соединённых аккумуляторов 18650. Полученные
4 вольта идут через повышающий 
преобразователь на esp32, "мозг" робота, 
управляющий каждым компонентом. Особенность 
схемы - использование всего одного драйвера, 
к выходам которого подключаются 
параллельно два электромотора, что дает 
возможность вращать каждой из гусениц в 
одной фазе и с одной скоростью и позволяет  
сэкономить место в корпусе

ПрограммированиеProgramming();
Управление реализовано с помощью приложения 
посредством Bluetooth-соединяния. Решение о 
написании собственного приложения позволило 
реализовать нестандартные решения. Элементы 
интерфейса позволяют задавать мощность, 
подаваемую на каждую гусеницу,  управлять 
вращением сервоприводов, запрашивать 
распознавание цвета и отображать 
распознанные цвета в формате RGB.  
Микроконтроллер управляется языком 
micropython и его библиотеками
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Электрическая схемаElectric_Sheme{

Схема кодаCode_Sheme{
Данные с

устройства

Нужно ли
считывать цвет?

Разпознавание
цвета датчиком

Изменение цвета
светодиода

Отправка значений
RGB на устройство

Обработка данных
с устройства

Обновление данных
мощности на моторах

Да

Нет

Итоги работыResults{Организация работыOrganization();
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