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Scopo del progetto

• Realizzare un robot che sia capace di 
esplorare un ambiente sconosciuto in 
modo autonomo.

• L’utilizzo di Encoder, sensori di prossimità
(Infrarossi, Ultrasuoni) permetteranno al 
robot di localizzarsi nell’ambiente e di 
riconoscere ogni ostacolo.



3

Nascita del team [Raffaello e Ivan]

• Il progetto prende piede grazie all’aiuto di internet e 
programmi come Skype, Dropbox permettono di lavorare 
a distanza sullo sviluppo del robot.

• http://explorer.minisumo.net diventa il sito di riferimento.



4

Fine del progetto! …
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… Cosa c’è “dietro”?
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Meccanica – Elettronica –
Informatica – Controllo

Meccanica

Controllo ed
Automazione

Informatica

Elettronica RoboticaRobotica

• Per costruire un robot 
è importante 
conoscere ogni 
disciplina, dalla 
meccanica 
all’elettronica, 
dall’informatica 
all’automazione.

• La robotica è la 
fusione di ognuna di 
queste
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Inizia l’opera

1. Studio dei componenti
2. Analisi tecnica e teorica
3. Progettazione
4. Rendering e Testing
5. Realizzazione e costruzione
6. Test finali e collaudo



8

1. Studio dei componenti

Si parte cercando su 
internet i vari 
componenti:

– I più appropriati per la 
scheda

– Dal basso costo …
– … Al miglior rendimento

Step 2: Analisi Tecnica e teorica
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2. Analisi tecnica e teorica

Per ogni componente scelto, viene studiato con 
attenzione il datasheet ed il fenomeno fisico che lo 
comanda.
Lo studio teorico diventa la linea guida per quello 
che sarà l’effettivo sviluppo pratico del progetto.

Step 3: ProgettazioneStep 1: Studio dei componenti
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3. Progettazione

Si passa finalmente alla 
progettazione.
Si usano i CAD grafici 
per sviluppare lo 
schema elettrico e lo 
sbroglio associato.
Questa è assieme al 
punto 2. sono i punti 
che richiedono più
tempo per la 
realizzazione.

Step 3: Rendering e TestingStep 2: Analisi tecnica e teorica
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4. Rendering e Testing

Una volta completato lo schema, si passa ad una 
prima visione d’insieme della scheda.
Vengono ricontrollate le fasi precedenti dello 
sviluppo e se tutto è perfetto si passa alla fase 
finale.

Step 5: Realizzazione e costruzioneStep 3: Progettazione
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5. Realizzazione e costruzione

Si passa finalmente alla 
fase di realizzazione del 
circuito stampato.
Saper controllare al 
meglio il processo di 
sviluppo e di incisioni, 
soprattutto per circuiti 
SMD è fondamentale.
Una volta realizzata, si 
assembla la scheda.

Step 6: Test finali e collaudoStep 4: Rendering e Testing
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6. Test finali e collaudo

Siamo alle fasi finali. Da 
qui si provano le vere 
caratteristiche e si 
effettuano vari test.
Ogni strumento è utile 
per riconoscere le 
caratteristiche statiche e 
dinamiche della scheda.
Dopodichè la scheda è
pronta per il suo utilizzo.

Step 5: Realizzazione e costruzione
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Ogni scheda prende vita [Parte I/II]

• Reg Board
– Regolatore Switching

DC-DC
– Componenti discreti

• H-Bridge
– Scheda di potenza per 

la gestione dei motori 
DC
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Ogni scheda prende vita [Parte II/II]
• Motion Control

– Core per la gestione dei 
movimenti del robot

– Controlli di alto e basso 
livello

– Gestione ottimizzata 
dell’alimentazione

– Componentistica SMD
– Odometria (dead 

reckoning)

• X-Bee board
– Interfacciamento seriale 

per il modulo radio X-Bee
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Studio della meccanica

• i due approcci:
– Costruttivo
– Teorico

By Dymios
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Il Controllo

Come ogni robot, l’elemento 
fondamentale per la 
gestione è il sistema di 
controllo.
Da controlli di basso livello 
(il famosissimo controllo 
PID) a controlli di alto livello: 
regolazione cartesiana, 
regolazione polare, 
pianificazione di traiettorie, 
etc etc
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Primi montaggi …

Una volta che tutti i 
componenti sono stati 
testati, costruiti e 
provati.

Si passa finalmente alla 
fase finale del progetto. 
La costruzione.
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… Primi problemi! �

I problemi sono piccoli e rognosi, come 
grandi e difficilmente sormontabili.



20

L’approccio “Robottaro” e 
L’approccio Universitario

• Un robottaro:

Usa poca matematica
Approccio pionieristico

E’ attento alle risorse 
che ha disponibili

…

• Un universitario:

Usa molta matematica
Fa molte simulazioni

Ha molte risorse 
disponibili

…

• nel mio caso:

Smanettone
• nel mio caso:

Approccio analitico
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… L'inizio
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Il futuro !

Completare lo sviluppo della 
nuova scheda “Navigation
Board” che permetterà al 
robot di riconoscere 
l’ambiente circostante e di 
memorizzarne le 
caratteristiche.
Completare lo sviluppo della 
gestione di alto livello. 
Utilizzo del Feedback 
dinamico DFL, etc etc
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Grazie per l’attenzione!

Raffaello Bonghi
raffaello.bonghi@minisumo.net

raffaello.bonghi@soloingegneria.com

WebMaster di Minisumo.net e Soloingnegneria.com
Membro ARRM

www.minisumo.net, explorer.minisumo.net e arrm.minisumo.net

www.soloingegneria.com

raffaello.spaces.live.com


