Roboter

MOPS

Bauanleitung



Der MOPS ist ein kleiner, einfacher Roboter, der durch die Gegend kurvt. Wihrend seiner
Fahrt umgeht er Gegenstinde. Sobald sein ,,Sehorgan®, eine sogenannte Reflexions-
Lichtschranke, ein Objekt erfasst, legt er den Riickwirtsgang ein. Dabei dreht sich nur eines
seiner zwei Réder, was zu einer Richtungsdnderung fiihrt. Nach einigen Sekunden schaltet er
dann wieder auf den Vorwirtsgang und erkundet weiter den Fu3boden...

1. Die Elektronik

Schutzrohrchen gegen Fremd-

lichteinfall T

So nimmt MOPS ein Hindernis wahr. Der Winkel u muf3 experimentell bestimmt werden. Die
superhelle LED und der Fototransistor sollten so ausgerichtet sein, daB MOPS Gegenstiinde in
einer Entfernung von etwa 10 cm sicher detektiert.

In diesem Zusammenhang sei noch erwihnt, dal der Roboter dunkle Gegenstinde kaum er-
kennen wird, da sie die einfallenden Lichtimpulse fast vollstindig absorbieren. Gegenstinde
mit heller Fliche hingegen reflektieren das Licht sehr gut.



. )

4,5V

bl
l1N4148

T
BC 337

ﬁm i: i
100k LED1
Superhel S

1y |: R
R
18k
Rz

1,8k

R4
S0k T2
BCS47

Schaltplan des Roboters
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Schaltungbeschreibung

R1 bis R4 sowie T1, T2 und C1 bilden einen Multivibrator. Nachdem Betriebsspannung an-
liegt, flieft ein Basisstrom des T1 iiber R4. Dadurch wird dieser leitend und fiihrt Strom iiber
R1 in die Basis von T2, der nun ebenfalls leitend wird. Gleichzeitig wird C1 iiber die Basis
von T1 geladen. Dieser vergroflerte Basisstrom macht T1 und T2 noch leitender — LED1
leuchtet. Ist C1 geladen, reicht der Basisstrom von T1 nicht mehr aus. T1 sperrt, und mit ihm
T2. LEDI erlischt. Uber R4 entldd sich C1 dann wieder, und der Prozef beginnt immer
wieder von vorn.

Das Blinken der LED hat zwei Griinde: 1. sieht es natiirlich besser aus, wenn MOPS blinkt,
und 2. spart MOPS damit Strom, da die LED ja nur halb soviel Strom bendtigt, als wenn sie
dauernd leuchten wiirde, wobei der Multivibrator natiirlich weniger Strom verbraucht als die
blinkende LED. Man konnte sogar den Vorwiderstand von LED1 weglassen, weil sie sich in
den kurzen Phasen, in denen sie nicht leuchtet, erholen kann. Ohne den Blinker und
Vorwiderstand wiirde sie aber nach ein paar Sekunden durchbrennen, und MOPS wiire blind.
Trifft nun MOPS auf einen Gegenstand, so wird Licht reflektiert und fillt auf den Foto-
transistor. Dadurch wird dieser leitend, und mit ihm T4. R7 und P1 sorgen dafiir, da T4 nicht
wegen jeder Kleinigkeit durchschaltet. Je hoher ihr Widerstand, desto empfindlicher wird die
Schaltung, je niedriger, desto unempfindlicher.

Wenn also jetzt T4 leitend wird, ladt er den Kondensator C2 auf, und TS5 schaltet durch. Selbst
wenn T4 jetzt sperrt, weil kein Licht mehr aus den Fototransistor fillt, bleibt TS5 noch ein paar
Sekunden leitend, da er noch die Ladung aus C2 zur Verfiigung hat.

Wenn T5 leitend ist, bekommt auch die Kontroll-Leuchte LED2 und das Relais Strom, und
die Polaritit der Motorstromversorgung wird umgedreht.. Motor 1 @ndert die Fahrtrichtung,
Motor 2 bleibt stehen, weil in seiner Zuleitung die Diode D2 eingebaut ist. D1 dient im
tibrigen als Schutz fiir TS vor Spannungsspitzen, die an der Relais-Spule auftreten konnen.



Ansicht von oben
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Aufbauvorschlag. Die gestrichelten Linien stellen Lotbahnen auf der Platinenriickseite dar.
Dabei wird ein Lotpunkt mittels Lotzinn mit dem nichsten verbunden, so daf eine leitende
Verbindung zwischen den Bauteilen entsteht.
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2. Die Mechanik

(alle MaBle in mm)  a: Bohrungen je nach verwendeten Motoren
alle nicht bemaf3ten Bohrungen d = 2 mm
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1. Seitenteile

Die Seitenteile werden nach Plan ausgeschnitten und gebohrt. Die Bohrungen zur Aufnahme
der Achsen sind etwas diffizil. Schon geringste Abweichungen fiithren zur Verklemmung der
Zahnrider. Dieses Problem 146t sich jedoch leicht umgehen, indem man die Bohrungen mit
einer Rundfeile in horizontaler Richtung zu Langlochern erweitert. So 148t sich alles genau
ausrichten, bevor man die als Achsen dienenden Schrauben festzieht bzw. die Messingrohr-
chen einklebt.
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b: Kabeldurchfiihrung Motoren
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