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FIND3R 2.0 to robot wykorzystywany do poszukiwan oséb po tgpnieciach w
kopalniach, badZ zawaleniach zabudowan. Robot moze by¢ wykorzystany
rowniez w sytuacjach mozliwego zawalenia sie stropu lub catego budynku, po to
aby nie narazac ludzkiego zycia. Jego ksztatt i budowa pozwala na pokonywanie
wszelkiego rodzaju nierownosci, takich jak stopnie schodéw wzniesienia czy
nierédwne tereny, poniewaz moze regulowa¢ wysokos¢ przedniego i tylnego
modutu. Moduty potgczone sg 2 serwomechanizmami, jeden z przodu dugi z tytu,
podnoszacymi wybrang cze$é po tuku do gory, analogicznie opuszczajgc do dotu.
Cata konstrukcja sktada sie wtasnie z 3 elementdw. Po podniesieniu przedniej
oraz tylnej czesci robota mozliwy jest obrét o 360 stopni w miejscu, co daje
robotowi wiekszg mobilnos¢. Urzadzenie dzieki swoim niewielkim rozmiarom
moze wjechac w ciasne miejsca, gdzie cztowiek lub zwierze moze nie byé w stanie
dotrze¢, co moze by¢ przyczyng ztej diagnozy podczas poszukiwania oséb na
miejscu katastrofy. Dzieki podglagdowi z matej kamery, ktéra dzieki swoim
rozmiarom nie doda znacznej wagi i sterowaniu bezprzewodowemu za pomocga
zmodyfikowanego pada, ekipa ratunkowa moze przez caty czas mie¢ kontakt
z urzadzeniem i na biezgco oceniac stan sytuacji. Urzgdzenie porusza sie na 6
gasienicach dzieki czemu jest odporniejszy na problemy takie jak przebicie opony
lub zablokowanie sie jednego z két.

Projekt zostat wymyslony po zakoriczeniu budowy pierwszego robota. Dzieki
czemu wiedzieliSmy co robié, w jakiej kolejnosci i na co zwraca¢ szczegdlng
uwage przy projektowaniu, konstruowaniu i programowaniu. Dzieki naszym
umiejetnosciom wydobyliSmy z robota najbardziej przydatne funkcje,
ograniczyliSmy margines btedu. W trwajgcych dalej testach staramy
wyeliminowaé wszystkie nieprawidtowosci programu, przez co robot staje sie
coraz lepszy.

Produkt zostat stworzony z myslg pomocy grupom ratowniczym, aby utatwic im
prace i nie narazac ich na niepotrzebne zagrozenie. Nasz produkt dotrze we
wszystkie trudno dostepne, badz catkowicie niedostepne cztowiekowi miejsca,
co moze spowodowac zwiekszenie ilosci uratowanych oséb. Robot moze by¢
rowniez wykorzystywany w miejscach niedostepnych z powodu réznych
niebezpiecznych substancji chemicznych czy biologicznych. Zycie cztowieka jest
najwazniejsze, a nasz robot ratuje je oraz chroni.

Nasz robot jest sterowany specjalnie zmodyfikowanym kontrolerem, przez co
jest doktadny i mozemy nim sterowaé ze znacznej odlegtosci. Dodatkowo



mozemy podglada¢ prace robota na wyswietlaczu, dzieki kamerze
zamontowanej na obudowie FIND3RA.

Podobne produkty sg drogie i ciezko dostepne, przez co nie kazda grupa
ratownicza moze z nich korzystaé¢. Naszym zatozeniem jest stworzenie czegos
nowego, innowacyjnego, co bytoby o wiele tarisze, a nie tracitoby na jakosci. Taki
cel przyswiecat nam od samego poczatku prac.

Zastosowany materiat musi by¢ lekki, aby robot mdgt porusza¢ sie nawet po
grzagskich terenach, a takze wytrzymaty, aby w trakcie prac maszyna nie ulegta
zniszczeniu. Do budowy wykorzystaliSmy technologie druku 3D, dzieki czemu
moglismy uzyska¢ odpowiednie ksztatty, a takze jest to o wiele tanszy sposob.

Robot jest napedzany energig elektryczng, przez co nie zatruwa sSrodowiska
spalinami i innymi szkodliwymi substancjami. Uzytkownik projektu nie musi
martwic sie o niepozgdane dziatanie robota. Zainstalowalismy liczne czujniki i
zabezpieczenia przeciwawaryjne.

Wtasng prace uwazamy za bardzo dobrze i skrupulatnie wykonang. Mimo, ze
spotykaliSmy sie wytgcznie raz w tygodniu, na zajeciach robotycznych w naszej
szkole, dawalismy z siebie wszystko i wykorzystywalismy caty mozliwy czas.
Utrudnieniem byto takze to, ze kazdy z nas pochodzi zinnego miasta, wiec czesto
nie moglismy sie zgrac¢, aby wszyscy byli na zajeciach. Wadami produktu jest na
pewno druk 3D, ktdry nie jest tak trwaty, jak np. blacha, nieperfekcyjne
wykonanie, spowodowane presjg czasu, opdznienia w pracach, problemy na
drodze tacznosci. Zalet produktu jest mndstwo, najwazniejszymi sg tania
produkcja, tatwos¢ wykonania, innowacyjnos¢ oraz prostota obstugi.

Nad projektem pracowalismy kilka miesiecy. Przez pierwsze miesigce skupilismy
sie na projektowaniu i drukowaniu czesci i obudowy, przez kolejne sktadalismy
robota, lutowalismy przewody, organizowaliSmy miejsce w robocie,
kupowalismy potrzebne produkty, a takze modyfikowalismy kontroler. Robot
wcigz potrzebuje kilku poprawek jednak przez panujgcg sytuacje nie mamy
mozliwosci dalszej pracy.
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Kod robota:

void setup() {

pinMode(3,0UTPUT);
pinMode(5,0UTPUT);
pinMode(2,0UTPUT);
pinMode(9,0UTPUT);
pinMode(6,0UTPUT);
pinMode(8,0UTPUT);

}

void loop() {

lewo();

}

void tyl(){
analogWrite(3,200);
digitalWrite(32,LOW);
digitalWrite(42,HIGH);
analogWrite(7,200);
digitalWrite(36,HIGH);
digitalWrite(38,LOW);

void przod(){
analogWrite(3,200);
digitalWrite(32,HIGH);



digitalWrite(42,LOW);
analogWrite(7,200);

digitalWrite(36,LOW);
digitalWrite(38,HIGH);

void prawo(){
analogWrite(3,200);
digitalWrite(32,HIGH);
digitalWrite(42,LOW);
analogWrite(7,200);
digitalWrite(36,HIGH);
digitalWrite(38,LOW);

void lewo(){
analogWrite(3,200);
digitalWrite(32,LOW);
digitalWrite(42,HIGH);
analogWrite(7,200);
digitalWrite(36,LOW);
digitalWrite(38,HIGH);

void STOP(){
analogWrite(3,200);



digitalWrite(32,LOW);
digitalWrite(42,LOW);
analogWrite(7,200);

digitalWrite(36,LOW);
digitalWrite(38,LOW);



Kod do pada:

#include <SPI.h>

#include <Servo.h>

Servo myservo, myservoz2;
const int slaveSelectPin = 13;
unsigned char PS2buf[10];

unsigned char i;

void setup()

{
Serial.begin(9600);
Serial.printIn("Inization...");
pinMode(slaveSelectPin,OUTPUT);
digitalWrite(slaveSelectPin,HIGH);

SPl.begin();

SPI.setBitOrder(LSBFIRST);
SPl.setDataMode(SPI_MODE3);
SPl.setClockDivider(SPI_CLOCK_DIV64);
delay(20);

Serial.printIn("Inizatin finished.");
pinMode(3,0UTPUT);
pinMode(5,0UTPUT);
pinMode(2,0UTPUT);
pinMode(9,0UTPUT);



pinMode(6,0UTPUT);
pinMode(8,0UTPUT);
myservo.attach(13);
myservo2.attach(11);
myservo2.write(57);

myservo.write(30);

void loop()

{
if(Get_PS2Dat(PS2buf))
for(i=0;i<9;i++)

{
Serial.print(PS2buf[i]);

Serial.print(" ");

if(i==3 && PS2buf[i]==239)
{przod();}

if(i==3 && PS2buf[i]==255)
{STOP();}

if(i==3 && PS2buf[i]==191)
{tyl();}

if(i==3 && PS2buf[i]==127)
{lewo();}

if(i==3 && PS2buf[i]==223)

{prawo();}



if(i==4 && PS2buf[i]==239)

{myservo.write(140);

delay(3000);// sets the servo position according to the scaled value
myservo2.write(110);}

if(i==4 && PS2buf[i]==127)

{myservo.write(30);

myservo2.write(57);}

}

Serial.printin();

delay(250);

unsigned char PS2_RWByte(unsigned char dat)
{

SPI.transfer(dat);

//while(!(SPSR&0x80));

return(SPDR);

}

unsigned char Get_PS2Dat(unsigned char *buf)

{
unsigned char i;
digitalWrite(slaveSelectPin,LOW);
delayMicroseconds(15);
buf[0]=PS2_RWByte(0x01);delayMicroseconds(15);



buf[1]=PS2_RWByte(0x42);delayMicroseconds(15);
buf[2]=PS2_RWByte(0x00);delayMicroseconds(15);
buf[3]=PS2_RWByte(0x00);delayMicroseconds(15);
buf[4]=PS2_RWByte(0x00);delayMicroseconds(15);
buf[5]=PS2_RWByte(0x00);delayMicroseconds(15);
buf[6]=PS2_RWByte(0x00);delayMicroseconds(15);
buf[7]=PS2_RWByte(0x00);delayMicroseconds(15);
buf[8]=PS2_RWByte(0x00);delayMicroseconds(15);
digitalWrite(slaveSelectPin,HIGH);
if((buf[0]==0xff)&&(buf[1]==0x41)&&(buf[2]==0x5a))
return 1;
if((buf[0]==0xff)&&(buf[1]==0x73)&&(buf[2]==0x5a))
return 2;

return O;

}

void tyl(){
analogWrite(5,200);
digitalWrite(3,LOW);
digitalWrite(2,HIGH);
analogWrite(9,200);
digitalWrite(8,HIGH);
digitalWrite(6,LOW);

void przod()



{
analogWrite(5,200);
digitalWrite(2,LOW);
digitalWrite(3,HIGH);
analogWrite(9,200);
digitalWrite(6,HIGH);
digitalWrite(8,LOW);

void prawo(){
analogWrite(5,200);
digitalWrite(3,HIGH);
digitalWrite(2,LOW);
analogWrite(9,200);
digitalWrite(6,HIGH);
digitalWrite(8,LOW);

void lewo(){
analogWrite(5,200);
digitalWrite(3,LOW);
digitalWrite(2,HIGH);
analogWrite(9,200);
digitalWrite(6,LOW);
digitalWrite(8,HIGH);



void STOP(){
analogWrite(5,20);
digitalWrite(2,LOW);
digitalWrite(3,LOW);
analogWrite(9,200);
digitalWrite(6,LOW);
digitalWrite(8,LOW);



