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FIRA MiroSOT

ROBOTICKA FOTBALOVA LIGA

® roboti o rozmérech /75 x /75 x /75 mm
e standardizovand herni plocha (stdl) Pravidla 1ligy
o vcetné povrchu, barev, osvetleni,
e plocha snimand kamerou
© prenos obrazu do PC
o PC snimd polohy robotd
o centrdlni rizeni vS8ech robotlu skrze rdadiovy pienos

e 5 nebo 11 robotu v kazdém tymu



Vybaveni

CO JE POTREBA?

Co mdme?

e stul

Co potrebujeme?
e roboty
® kameru

e celé reSeni integrovat
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Roboti - fotbalisteé



Roboticky fotbalista

ELEKTRONICKE SOUCASTKY

e Pidici mikropoditad (STM32 BlackPill)
e rddiovy modul (nNRF24L0O1+)

e fadi¢ motort (Adafruit 2448)

e DC motory (Pololu 2211)

e DC-DC méni¢ (Pololu 2830)

e prepina¢ pro adresaci

e baterie (Li-pol, 1500mAh, 25C)

e | ED, pajivé pole, patice, pinové 1listy,



Roboticky fotbhalista

MECHANICKE SOUCASTKY

e kolec¢ka 32 x 7 mm (Pololu 1087)
e podplrné koledko (Pololu 951)
e zAvitové vlozky M3

e 35D tis8téné Sasi a uchyceni




Roboticky fotbhalista

SASI




Roboticky fotbhalista

SESTAVENY ROBOT
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Komunikace

DALKOVE OVLADANI

e PC vydavad prikazy

o dopredu o © cm

o oto¢it o 60° po sméru h. r.
e USB dongle jako "most® mezi PC a roboty

o nRF52840 (2.4Ghz)

o odesilda prikazy bezdrdtovou technologii
e Roboti prijimaji prikazy a potvrzuji

o nRF24L01+ (2.4Ghz)



Kalibrace

MOTORY A CASOVANI

e kvuli mechanickym a elektrickym vlastnostem je nutnd kalibrace
o prvotni (ruéni)
o prubé&znd (automatickad)
B dle kalibra¢ni sekvence PC nastavuje

koeficienty rychlosti

Kalibra¢éni sekvence pro otdceni



Oviadani

RIZENI ROBOTA

® "izeni robota je zatim c¢isté
manualni
e diky projektu méme funkéni

prototyp ovladatelnych robotd

Testovaci sekvence - pohyb “po ctverci”



Co bude dal?

INTEGRACE e

3. Robosococer Control
.
rl »Robitic Soccer

= console . Diagnostics * PhysX simulation visualizer l_ Sirnulated Control '— Sirmulated image processing ':}ZD Visualization 3D Visualization !! Test Logic ﬂ Input

® integqrace s jiz

existujici aplikaci

© Defoult renderer

@ Debug renderer

@ @ @ Ortho renderer

Ovldadaci software



Co bude dal?

VYLEPSENI ROBOTA

® lepsi pohybové vzorce
o §-krivky
S-krivka
°© spline

Spline krivka
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