Mobilni telefon jako ridici jednotka autonomniho robota
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Uvod

Projekt se zabyva vyvojem prevodniku a knihoven
pro ovladani modelarskych serv.

Vytvoreny modul pojmenovany , Audio to Servo*
zkracené A2S je schopen ovladat az 4 modelarska
serva.

Rizeno pfimo signalem z mobilniho telefonu.

Bez dalSich pomocnych procesoru a digitalnich
soucastek.

Jednoduché a levné reseni.

Idealni pro vyuku a edukacni robotiku.




Staré mobilni telefony Zadna digitalni
jako fidici jednotky elektronika pouze OZ,
(napfr. Samsung A3). Rezistory, Kondenzatory.

Vyhody reseni

Nizké naklady na
sestaveni



Princip rizeni serva

* Modelarska serva jsou fizena pomoci PWM
(pulzné sirkové modulace)
 Sirfka pulzu (1-2 ms) urcuje natoc€eni:
* 1.5 ms = stred
« 1ms =vlevo
* 2ms =vpravo

» pouzity signal: £0,4 V, s hladkymi prechody
(eliminace zakmitu).
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Knihovna A2S

Knihovna A2S generuje PWM signal pro fizeni serv
prostirednictvim audio vystupu telefonu.

Je napsana v Pythonu s vyuzitim knihoven numpy a
pygame.

Ridit Ize az &tyfi serva souéasné pomoci procent nebo Ghl.
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rychlost zmény signalu a chrani tak serva pred poskozenim.

Po nastaveni hodnot je nutné zavolat funkci refresh(), ktera
aktualizuje audio vystup.

Vysledny signal je generovan s frekvenci 160 Hz pro
plynulejsi chod serv.
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Realny signal
(1 kanal)
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Schema Zapojeni
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Vyuziti a moznosti

* Mobil jako ridici jednotka:

« Akcelerometr, magnetometr, gyroskop, kamera, mikrofon, GPS,
Bluetooth, WiFi,

« sitova komunikace, kooperace robotu.

 Edukacni oblast:
* Vyuka algoritmizace,

- vyuka analogové techniky a rizeni



Shrnuti

* Levné, chytré a funkéni reseni.
* idealni pro skoly a nadsence.

« Otevreny a prakticky pristup k robotice.



Ukazky












Dekuji za pozornost



