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Pojazd autonomiczny - pojazd, ktory moze samodzielnie jezdzic z
punktu A do punktu B bez pomocy kierowcy.

Do ich budowy czesto korzysta
sie z takich urzadzen jak:

« LiDAR,

* radar,

« czujnik ultradzwiekowy,
« kamera wideo,

« system GPS.
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Gtownym celem niniejszej pracy byto zaprojektowanie,
przeprowadzenie analizy wytrzymatosciowej oraz
konstrukcja prototypu podwozia, ktoére w przysztosci
zostanie wykorzystane do budowy autonomicznego pojazdu.




Mm Cele szczegblowe

AGH

W ramach realizacji gtdbwnego celu pracy postawiono nastepujace
cele szczegotowe:

1) Dobor elementdéw elektronicznych,

2) Zaprojektowanie schematu potgczen elektronicznych,

3) Zaprojektowanie podwozia w oprogramowaniu typu CAD,
4) Przeprowadzenie analizy wytrzymatosciowej,

5) Wydruk czesci przy uzyciu drukarki 3D,

6) Ztozenie modelu,

7) Przeprowadzenie testéw prototypu.

THE ORIGINAL

PRUSA i3

PAY

SOLIDWORKS

ARDUINO

RELEASE G




@“}! Dobor elementow elektronicznych

Wybrano nastepujace komponenty elektryczne:

a) 4x Silnik z przektadnig 19:1 oraz enkoderem 64 CPR

b) 4x Jednokanatowy sterownik silnika

c) Akumulator LiPo o pojemnosci 3700 mAh
d) Mikrokontroler Arduino UNO

a) Silnik b) Sterownik silnika c) Akumulator d) Mikrokontroler
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Gl! Projekt prototypu w SolidWorks

Podwozie sktada sie z dwoch osi: przedniej i tylnej oraz ramy.

2X(O5 Ol 2X( 04
2X( R2 R4 2X( R3

OsS pojazdu, sktada sie Rama pojazdu, sktada sie
z nastepujacych czesci: z nastepujacych czesci:
O1 - ostona silnikéw, R1 - ptyta gbérna,

02 - mocowania silnikéw, R2 - prawy facznik,

03 - silniki, R3 - lewy tgcznik,

04 - adapter do kot, R4 - ptyta srodkowa,

O5 - kota. R5 - ptyta dolna.



@“}! Projekt prototypu w SolidWorks

Rama oraz osi potgqczone sg ze sobg przy uzyciu czterech
amortyzatorow oraz wspornikow.

Rama Modut Arduino

4x Amortyzator

Ptytka prototypowa

Akumulator

4x Wspornik O3 przednia

4x Sterownik silnika




@“JJ! Analiza wytrzymatoéciowa

Przeprowadzono 3 testowe symulacje z wykorzystaniem MES:

1) Standardowe obcigzenie (2 dodatkowe akumulatory + LiDAR),
2) Maksymalne obcigzenie ptyty gornej,

3) Maksymalne obcigzenie ptyty srodkowej.

Wyniki: . o
1) Max naprezenia: 19 MPa, | e
2) Max obcigzenie: 3.2 kg,
3) Max obcigzenie: 8.3 kg.

1.582e+01
_ 1.424e+01
1.266e+01
1.108e+01
9.493e+00

7.911e+00

Max przemieszczenia:

1 ) 3 ' 4 mm 6.329e+00
2) 1 3 . 8 mm 4.747e+00
3.164e+00
3) 2 . 4 m m I 1.582e+00
1.446e-06

Granica plastycznosci: 70 MPa Rozktad naprezen dla testu 1
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Do druku 3D zaprojektowanych czesci wykorzystano materiat PLA.

Po odpowiednich przygotowaniach czesci w oprogramowaniu PrusaSlicer,
przystgpiono do druku przy uzyciu drukarki 3D Original Prusa i3 MK3S.

Widok czesci w PrusaSilicer Proces drukowania czesci



Ztozenie modelu

I

Po wydrukowaniu czesci przystgpiono do etapu ztozenia modelu. Do
potgczenia komponentdw uzyto szeregu srub M4 oraz M3.

CREREES

Test na biezni

Czas pracy przy poborze pradu:
* Srednim (200 mA): 4h i 6min,

Ztozony model * wysokim: (5500 mA): 1h i 36min.



,@M Implementacja

Zaimplementowano podstawowe komendy umozliwiajgce pojazdowi
zakret w lewo i prawo, jazde w przod i tyt oraz obrot w miejscu.

Na ich podstawie zaimplementowano zdalhe sterowanie za
posrednictwem laptopa, poprzez podtaczenie modut bluetooth HC-06.

Wykorzystano srodowisko programistyczne Arduino IDE oraz
zintegrowano go z programem Processing w celu umozliwienia odczytu
naciskanych klawiszy na klawiaturze.

Modut
bluetooth

Klawiatura Processing Arduino IDE

Wykonano takze program pozwalajgcy na odczyt wartosci enkodera silnika.
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