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Opis

Celem projektu jest zbudowanie maszyny w znacznej czesci
autonomicznej pobierajgce] prdbki gleby 1 preparujacej do
pdZniejszego zbadania.

Robot jest na chwile obecna sterowany przy pomocy odpowiednio
pilota ,ale dazymy do autonomii. Praca ma w zalozeniu opierac
sie na zbieraniu prdébek gleby,

przy pomocy wysuwanego "wiertita" i "odkurzacza" znajdujacego
sie na konhcu ramienia, z danego obszaru, wstepnym ich badaniu
oraz wysianiu informacji do centrali.

Dzieki dodatkowym czujnikom bedzie mozna uzyskac¢ informacije
dotyczace otoczenia

np. poziom dwutlenku wegla w powietrzu. GPS i kamera pozwalajg
okres$li¢ potozZzenie maszyny oraz zobaczy¢ co sie wokdil niej
znajduje.

Przy pomocy czujnikdédw odlegtosci mozliwe jest omijanie
obiektdw stojacych na drodze. Sa to plany na przyszitosé.
Aktualnie projekt jest w fazie budowy.

Jego terazZniejsze wyposazenie to zawieszenie, ktdére jest
przystosowane do nierdwnego terenu,

posiada amortyzatory oraz trzy pary kélt (naped 6x6), w tym dwa
sa niezalezne. Dzieki temu moze wjecha¢ na przeszkody wyzZsze
od niego (podczas testdw max 0,5m). Oraz ruchome ramie. Projekt
zostal stworzony z my$la o modernizacji rolnictwa.

Ma pomdéc w monitorowaniu stanu gleby na duzych obszarach. Na
chwile obecng robot jest sterowany manualnie w dosycé
intuicyjny sposdéb. Gatka analogowa pozwala przemieszczal sie
robotem

oraz za poruszac¢ ramieniem, ktdérego dziatanie jest oparte na
dwéch sitownikach. Przyciskiem zmieniamy tryb pracy na "robot"
albo "ramie".

Pozostate funkcje tez sa przypisanie do odpowiednich
przyciskdéw. Obraz z kamery jest transmitowany na zywo do
uzytkownika.

W przyszitosci po wprowadzeniu obszaru i innych zmiennych robot
bedzie przeprowadzal badania automatycznie. Je$li zajdzie taka
potrzeba mozliwe jest zainstalowanie systemu tadowania
wykorzystujacego energie sioneczna.

Projekt mozna pordéwnac¢ do tazikd4w marsjanskich np. tazik
Phoneix, ale zdecydowanie rdéznia sie celem.

Program zostal napisany w jezyku Arduino. Projekt byt
kilkukrotnie modyfikowany.

(na zdjeciach robot zamiast wiertta posiada tape)

Realizacja obywata sie na zajeciach dodatkowych zorganizowanych w naszej szkole.



WprowadziliSmy mocniejsze zawieszenie oraz skrocilismy
ramie. PoprawiliSmy tez amortyzacje.









