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'V poslucharni vladla skuto¢ne
sutazna atmosféra

Pohlad na sutazna drahu

Odovzdavanie cien vitazovi

Sutaz mobilnych robotov

Na Fakulte elektrotechniky a informatiky Slovenskej technickej
univerzity (FEI STU) v Bratislave sa prvykrat na Slovensku
10. maja 2000 uskutoc¢nila fakultna sutazna prehliadka autonom-
nych mobilnych robotov. Sutaz, ktorej cielom bolo podporit $tu-
dentska mimoskolsku tvorivost a popularizovat nové technologie,
organizovala Katedra automatizécie a regulacie FEI STU.

Veduci katedry prof. Ing. Ladislav JuriSica, CSc. a zarovei veduci
poroty stitaze vymenoval dal$ich ¢lenov roboty, Ing. Juraj Gacho
(Katedra automatizécie a regulécie), Ing. Jozef Omelka (Micro-
StepHDO), Pavol Nittnaus
(Volkswagen Slovakia) a Ing.
Richard Balogh (Katedra auto-
matizacie a reguldcie) - ta-
jomnik sutaze. Konstrukciu,
dizajn, bezpecnost, spolahli-
vost a inteligenciu svojich ro-
3 9 botov v sutazi porovnavali traja
.‘ a4 i autori S$tyroch robotov: Peter
= Tacko (2. ro¢nik bak. $tudia)
s robotom Pathfinder, Albert
Diési (1. ro¢nik inz. S$tudia)
s robotmi Mobot 1 a Mobot 2 a Jan Palenc¢ar (1. ro¢nik dokt. $tu-
dia) s robotom Robot.

Sutaznou ulohou bolo zvladnu-
tie ur¢enej drahy, ktora bola vy-
znacena 15 mm $irokou tmavou
¢iarou v ¢o najkratSom case.
Na sdtaznej drahe celkovej
dizky 5 m sa vyskytovali rozne
prekdzky — prerusenie Ciary
v useku cca 10 cm, tehli¢ka roz-
merov 7 X 7 x 15 cm a tunel
s prierezom 25 x 25 cm. Orga-
nizatori pri navrhovani drahy
vychadzali z redlnych aplikacii
(napr. skladové hospodarstvo).
Najtazsou prekazkou bola teh-
licka, tunel ani prerusenie ¢iary
nesposobovali sutaziacim robo-
tom vicsie problémy.

Vitazom sutaZe sa stal Albert Didsi so svojim mobilnym robotom
Mobot II a zéroven ziskal druhé miesto so star$im modelom
Mobot I. Peter Lacko s robotom Pathfinder sa umiestnil na tretom
mieste. Robotovi Jana Péalenc¢ara sa kvoli poruche nepodarilo
zvladnut ani jeden z troch pokusov na prejdenie drahy.

Profesor Jurisica odovzdal ceny
vitazovi i ostatnym zucastnenym,
ktoré do sutaze venovali spo-
lo¢nosti  Volkswagen Slova-
kia, MicroStep — HDO, Datalan,
Philips a Katedra automatiza-
cie a reguldcie. Usporiadatelia
pripravuju propozicie dalSieho
ro¢nika sutaze, ktory bude tech-
nicky naroc¢nej$i a zaroven pla-
nuju do sutaze zapojit Studentov
technickych fakult z celého
Slovenska.

Mobot 1
Autor: Albert Didsi

Mobot 1 tvori trojkolesovy vozik s dvo-
ma nezavisle pohananymi Kkole-
sami a jednym volne ota¢avym
podpornym Kkolieskom. Pohon
zabezpecuju dva krokové moto-
ry z disketovej mechaniky. Riade-
nie zabezpecuje mikroprocesor
Atmel 2051 doplneny vykonovymi
spina¢mi ULN2008. Senzorova cast pozostava z fototranzistorov
KPX81, ktoré su osvetlované ¢ervenymi fotodiodami. Trimre umoz
nuju nastavit kompara¢né urovne. Napdjanie zabezpecuje 6 tuzko-
vych batérii s napitim 1,5 V.

Mobot 2
Autor: Albert Didsi

Mobot 2 je mobilny robot, ktory vy-
chéadza z konstrukcie robota Mobot 1.
Trojkolesovy vozik s dvoma nezavisle
pohananymi kolesami a jednym volne
otacavym podpornym Kolieskom ma
robustnej$iu konstrukciu. Pohon zabez-
pecuju dva krokové motory z disketovej mechaniky. Elektronika je
rozloZzena na dve sendvi¢ové dosky, pre riadenie je pouZity vykon-
nej$i mikroprocesor Philips 80C552, doplneny pamitou EPROM
a RAM. Senzorova cCast pozostava z fotoodporov, ktoré su taktiez
osvetlované ¢ervenymi fotodiddami. Prekazky na drahe detekuje na-
raznikom, ktory je pripevneny na dva kontaktné spinace.

Pathfinder
Autor: Jan Lacko

Zékladom konstrukcie je, podobne
ako v predoslych systémoch, trojko-
lesovy vozik pohénany krokovymi
motormi z disketovej mechaniky.
Robot ma kvalitné kolieska s pneu-
matikami zo stavebnice Merkur.
Prvky tejto stavebnice st pouZité aj pri
konstrukcii kapoty. Riadenie zabezpe-
¢uje mikroprocesor Atmel 2051, doplneny vyko-

novymi spina¢mi ULN2008. V prednej ¢asti sa nachadza naraznik
s kontaktnym spinacom na detekciu prekazky na drahe. Napajanie
zabezpecuju tuzkové batérie.

Robot
Autor: Jan Palencar

Tento robot vynikal esteticky naj-
lepsie prevedenou konstrukciou
vyrobenou z plastu. Trojkolesovy
vozik ma dve kolesa nezavisle po-
hanané modelarskymi servomotor-
mi a jedno podporné, volné Koliesko.
Riadenie zabezpecuje mikropocitatovy modul Basic Stamp, ktory
je programovatelny v jazyku PBASIC, ktory je upravenou verziou
znameho jazyka BASIC s pridanymi vykonnymi in$trukciami pre
pracu so vstupno-vystupnymi portami. Senzorova ¢ast pozostava z fo-
toodporov. Napajanie zabezpecuju batérie 9V.
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foto Ing. Richard Balogh



