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ROBOBITS

VAN DE BESTUURSTAFEL

Beste lezer,

Na een succesvolle RoboRama 2019 waarvan de video te vinden is op https://www.youtube.com/
watch?v=suHJGF1-twl zijn we weer in de drukke feestdagen periode aangeland.

Volgend jaar zijn we uitgenodigd om deel te nemen aan de HCC Kennisdagen. Op de volgende drie
data zullen deze worden georganiseerd in de Expo Houten: 7 maart, 27 juni en 10 oktober.

Telkens weer van 10.00 tot 15.00 uur. In tegenstelling tot de laatste keer niet op de le etage, maar
in Hal 1A, bij binnenkomst links van de entree van de Expo.

De 1e valt samen met onze reguliere bijeenkomst en de vraag is of en wie hier aan wil deelnemen.
De andere 2 data heb ik zelf al in mijn agenda gezet, vooral de laatste is weer een kans om de Robo-
Rama te promoten. Ik hoop dan ook mijn robot arm (https://www.thingiverse.com/xamrob/
collections/robot-arm) werkend te hebben. Ik heb de arm al geprint en in elkaar gezet en ga binnen-
kort beginnen met de aansturing met een arduino nano.

Tijdens de bijeenkomst in januari houden we even een stemming om te kijken aan welke Kennisdag
(en) we gaan deelnemen.

Bij de HCC!3d in Apeldoorn gaan ze 7 januari samen met de HCC!drones kijken naar een zelfoouw
drone. Zelf het frame printen. De rest van de onderdelen, zonder zender en accu (ca 80 Euro), komt
ongeveer op 100 Euro. Dus heb je belangstelling ga dan in Apeldoorn kijken op 7 januari (https://
www.meetup.com/HCC-3D-Meetup/events/Idtnbrybccbkb/).

We zijn in Hengelo bezig om bij Thales spon-

sering te vinden voor een 2e uitgave van de

"Summer Tech Day". Voorgestelde datum is
—~  8augustus, dus zet maar vast in je agenda.

e Als je een beetje kunt schrijven of een leuk
idee hebt om een artikel te maken voor in de
~  Robobits, laat het ons weten! De Robobits
ontleent zijn bestaansrecht aan artikelen
AN g SR voor en door leden.

Gelukkig 2020 et vriendelijke groet,

Wim de Boer.
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een operatierobot die zelfstandig werkt.

De chirurg wordt de regisseur en kan
direct ingrijpen als het moet, maar de
RoboSculpt kan geheel zelfstandig aan
de slag.
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Activeren SANDBOX: klik hier

{5 Windows-onderdelen

Windows-onderdelen in- of uitschakelen

U kunt een onderdeel in- of uitschakelen door het bijbehor

RETRO ARTIKEL: PWM-toerentalregeling

Uit Elektuur 1992

Deze uit slechts 16 komponenten bestaande
toerentalregeling is zeer geschikt voor kleine
12-v motortjes met een nominale stroom van
minder dan 2 A (bijv. mini boormachinetjes).
De gebruikelijke toerenregelingen beperken
gewoonlijk de motorstroom waardoor ook het
koppel afneemt. Deze toerenregeling heeft
daar minder last van door gebruik te maken
van pulsbreedteregeling (PWM = Pulse Width
Modulation).

De regeling is opgezet rond een 6-voudige
CMOS -inverter van het type 40106. Via een
diskreet opgebouwde darlington wordt het
motortje gestuurd.

IC1a is hier als oscillator geschakeld. De hoog-
tijd van het geleverde signaal (de tijd dat T2
geleidt en de motor dus van spanning wordt
voorzien) wordt bepaald door R2, D3 en C2:
dit is een vaste tijd.

De laag-tijd (T2 spert dan) wordt bepaald door
R3, D4, P1 en C2; deze is dus met P1 instel-
baar.

Twee parallel geschakelde inverters (IC1b en

Windows Sandbox

IC1c) dienen als buffer tussen de oscillator en
de stuurtrap (T1, T2).

Het motortje wordt aangesloten tussen de +-
en de 0-aansluiting in het schema.

De voeding voor de schakeling en het motor-
tje wordt betrokken uit een trafo die de ver-
eiste (wissel-) laagspanning levert.

De spanning wordt door D1 en D2 enkelzijdig
gelijkgericht en vervolgens naar de motor
gevoerd. Parallel aan het motortjevis een LED
met voorschakelweerstand geplaatst die als
indikator fungeert.

Voor het IC wordt de gelijkgerichte spanning
nog afgevlakt door middel van R1 en C1. Denk
er aan dat de transistor goed gekoeld moet
worden.

(ontwerp: A.B. Tiwana)

ektor
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In vorige Robobits is een paar keer over het virtualiseren van programma's, van apps en van
volledige operating systemen, van Windows tot Linux, geschreven. Een uitstekende manier om
op jouw vertrouwde PC of laptop oude programma's te kunnen uitvoeren die niet meer werken

op een modern operating systeem. Of oudere software met seriéle poort of parallel poort onder-

(W]  .NET Framework 4.8 Advanced Services . h k b| .
[0 | Active Directory Lightweight Directory Services steuning toc unnen blijven uitvoeren.
(W] Afdruk- en documentservices
[ | API-ondersteuning voor RDC (Remote Differenti Zo zijn voorbeelden gegeven van het draaien van Basic programma's op bijvoorbeeld moderne
Contai ; . . . )
8 D:;Z':::'Bridging Windows platvormen zoals Windows XP en Windows 7. Een (gratis) programma waarmee virtua-
0 Guarded Hoct liseren mogelijk wordt is o.a. Virtual Box (Oracle VM) of VMware player.
M | Windows PowerShell 2.0
[J| | Windows Projected File System
[/ | Windows TIFF IFilter Sinds de laatste update van windows 10 is het echter mogelijk om zonder extra programma's een
[®] | Windows-procesactiveringsservice . . . . ‘ ’ ’
& Windows-Sandbox virtuele windows 10 omgeving te draaien. Deze ‘sandbox’ maakt externe programma’s voor
[O' | Windows-subsysteem voor Linux virtualisatie overbodig.

De Windows sandbox werkt zoals elke andere virtuele
machine. Je kan bestanden kopiéren en rechtsreeks in
de sandbox plakken. Ook kan je software installeren en
uitvoeren. Omdat alles in een geisoleerde container
gebeurt, is er in geval van malware geen risico op be-
smetting van de rest van het systeem. Wanneer je de
sandbox afsluit, worden alle bestanden gewist en elke
aanpassing ongedaan gemaakt. Je start elke keer weer
met een schone (tweede) PC !

De sandbox moet in Windows 10 apart worden geacti-
veerd. Dit gaat als volgt:

Ga naar ‘windows onderdelen’ en vink aan: Windows-
Sandbox. Na installatie moet je opnieuw opstarten.
De sandbox kun je nu starten via het Start menu
(Windows Sandbox).



https://www.techzine.be/blogs/workplace/34896/zo-activeer-en-configureer-je-de-nieuwe-sandbox-in-windows-10/

Eerste kennismaking met de YDLIDAR-X2

Enkele voorbeelden

“Ook al heb je meerdere robotwagentjes gebouwd, telkens als je aan een nieuwe start denk van het gebruik van

je dat je nu de perfectie zal bereiken. Maar al snel kom je er achter dat die perfectie ook een LIDAR:

weer gebreken vertoont.

Zo was ik al enkele maanden terug gestart met een nieuw robotwagentje. Ik had namelijk Starting with Raspberry
nog twee goede Maxon dump motoren die mij daarvoor wel geschikt leken. Pi and ROS:

Je gaat bedenken wat je zoal wilt detecteren en hoe je in ons geval een perfecte Roborama
robot kan bouwen. Het gevolg was dat er op een gegeven moment 9 stuks sensoren aan de
voorzijde van de robot stonden: 2 Sharp, 3 Ultrasoon, 2 Time of Flight. En nog twee miskoop
Chinese sensoren:

Add a laser scanner to
your robot:

En telkens wanneer ik er weer aan verder wilde bouwen, zette ik de robot weer aan de kant
omdat ik niet tevreden was met het ontwerp. Op een gegeven moment mailde Ed Buzzi over
de YDLIDAR-X4 en de YDLIDAR-X2, twee
lidar sensoren die worden aangeboden
voor een redelijke prijs. Ik heb de YDLI-
DAR-X2 besteld omdat deze het een-
voudigst is om aan te sluiten n.l. voeding
plus min en data. Eenvoudiger kan niet.

Onmiddellijk alle sensoren er af ge-

nomen en de Lidar netjes in het center
van de robot er op gemonteerd. Natu-
urlijk wist ik op voorhand dat ik niet de

Technische info LIDAR:

kennis heb om die massa seriéle data
van de lidar te ontcijferen, maar er is
altijd iemand te vinden die daarbij kan
helpen. Joep had al ervaring met de S A o :
YDLIDAR-X4 en had gelijk interesse om @‘ ‘L@j‘ / ‘ (©)
te testen of zijn software ook bruikbaar y “ kfciing: oppd
was voor de YDLIDAR-X2. Dus mijn
robot ging voor enkele weken op
vakantie bij Joep op zijn hobbyzolder.

Ultra-thin Size, 360-Degree Scanning Lidar

Joep had een robotwagentje met 9 VL53-serie sensoren en dat hem heeft geinspireerd om
met de lidar sensor aan de slag te gaan. Nadat Joep de nodige informatie had gegeven hoe
de verschillende “sensor varianten” werken was het aan mij daar iets mee te realiseren.

Mijn eerste test was om een blik te detecteren en er naar toe te rijden, voor veel Roborama
deelnemers waarschijnlijk het moeilijkste onderdeel. Het eerste dat mij opviel was de con-
stante waarden die de Lidar geeft zowel de hoek als de afstand. Om het blik te detecteren
heb ik 3 “array sensoren” gebruikt array 3-4-5. Het resultaat zie je in de tekening; het blik
past juist in het zicht van array 4 en dit op 20 cm afstand. Nu dit werkt is de opdracht om
oplossingen te bedenken om ook de andere Roborama opdrachten uit te voeren.

Aloys.


https://www.youtube.com/watch?v=7iKLvyU2_QE
https://www.elektor.nl/ydlidar-x2-360-degree-laser-range-scanner
https://www.seeedstudio.com/blog/2019/01/25/add-a-laser-scanner-to-your-robot-the-key-to-enabling-slam/

Een robot met 1 afstandssensor?

Leuk tijdschrift (ze bestaan nog):

. De eerste robot die iemand bouwt heeft vaak één enkele afstandssensor. Een IR-reflectie sensor
MAKE Magazine

om botsingen te voorkomen of een ultrasoon sensor om afstanden te meten. Beide hebben hun
nut, maar ook beperkingen. En die beperkingen zijn vaak aanleiding om sensoren te vervangen of

AP toe te voegen, bijvoorbeeld Sharp afstandssensoren of de nieuwe VL53-serie sensoren.

ke: Een sensor die al lang bestaat, maar financieel buiten het bereik van menig hobbyist lag, is de 2D
|ectron|cs lidar. Deze sensor kijkt 360 graden om zich heen en dat is veelbelovend: een enkele sensor die

Second Edition alle andere afstandssensoren op de robot kan vervangen. En nu de prijs tot onder 100 euro is
Charles Platt

gezakt, is deze ook in bereik van hobbyisten. Even zoeken op het internet leert dat hobbyisten
hier ook graag gebruik van maken, met name in combinatie met ROS. Ook zijn er libraries om een
dergelijke sensor aan te sluiten om onze kleinere controllers zoals de Arduino. Maar het aantal
echte projecten daarmee is aanzienlijk minder, waarschijnlijk omdat het best lastig is om de
robot te besturen en tegelijk de grote stroom van data van deze sensor tijdig te verwerken. Data
die we voor het grootste deel niet zullen gebruiken.

Dit roept de vraag op hoe we een lidar, zoals de YDLidar X2, eenvoudiger kunnen gebruiken met

Learning by
Discovery

onze Arduino. Een logisch antwoord hierop is een eenvoudige, goedkope module die de data van
de lidar voorbewerkt en die een eenvoudige interface heeft. Wie mij kent weet dat ik daarbij al
snel voor een i2c interface kies, in dit geval een slave implementatie op een Maple Mini met
STM32F1 processor. De oplossing ziet er als volgt uit:

Sensor module

Rock0ut19 DI MuscProfcts Print Thse Audioghile Egg Speakers De volgende vraag is welke informatie nuttig is voor de robot en hoe deze uit de grote data-
stroom van de lidar gedistilleerd kan worden. Door de beperkte rekenkracht en geheugen van
Make. 0 de STM32 ligt Simultaneous localization and mapping (SLAM) buiten bereik en ook herkenning
s a— - van objecten als blikken lijkt (te) ambitieus. Na wat rekenwerk en testen zijn we uitgekomen
| 2 op een ‘sensor array’ van maximaal 16 segmenten en acht ‘virtuele sensoren’.

FVERYTHING'

Let's| d These
 Rowdy Rovers via the Internet Sensor array
i toAutomats Your ke
hiniaeiorlh C
i De sensor array bestaat uit een aantal
aaneengesloten segmenten. In boven-
7 staand voorbeeld zijn dit 9 segmenten
van 20 graden. leder van deze segmen-
ten geeft de kleinst gemeten afstand
> Rt N terug en op deze manier wordt —in dit /
voorbeeld — 180 graden afgedekt voor

bijvoorbeeld obstakel vermijden.
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https://www.st.com/en/microcontrollers-microprocessors/stm32-high-performance-mcus.html
https://www.tijdschriftenzo.nl/make-magazine-abonnement.html

Virtuele sensoren

Naast de sensor array bevat de module 8
virtuele sensoren.

Voor ieder van deze sensoren kan de start-
hoek en openingshoek worden ingesteld.

Aansluitingen

INHOUD totop
Introductie
Het idee
De uitwerking

Hardware

In het voorbeeld zijn twee van dit soort sen-
soren weergegeven. De eerste met een klei-
ne openingshoek naar achteren en de twee-
de met een grote openingshoek naar voren. + *

De virtuele sensoren geven, naast de mini-
male afstand, ook de hoek van de minimale
afstand terug. Hiermee is het mogelijk om
objecten als blikken te vinden (tenminste, als
je ze kunt onderscheiden van de wand...).

Stand van zaken

Op het moment van schrijven is de software van de Maple Mini afgerond en een begin ge-
maakt met de documentatie op http://wiki.robotmc.be/index.php/LidarPreProcessor.

sV

Ook is hier een Arduino ‘library’ voor de master te downloaden.

Twee robots zijn voorzien van deze opstelling — een met een YDLidar X2 en een met de X4 —
en beide zijn in staat om een blik te detecteren en ernaartoe te rijden

(zie ook het artikel van Aloys, elders in dit blad).

En Rien heeft een printontwerp gemaakt met de Maple Mini (en I12C level shifters) waarop de
YDLidar X2 en de Arduino Uno aangesloten worden.

Het plan (goede voornemen) is om de documentatie af te ronden, op verzoek Maple Mini’s te
programmeren en de komende tijd reproduceerbare bugs — ijs en weder dienend — te verhel-

Aansluitingen LidarPreProcessor (Maple Mini board)

pen. Ideeén voor extra features zijn welkom, hoe concreter (en simpeler) hoe beter. Met
name een efficiént algoritme om blikken te detecteren zou mooi zijn!

Joep

Enkele links met ideeén/info

i| Arduino leraw LISt https://www.arduinolibraries.info/categories/sensors

https://www.instructables.com/id/How-to-Use-the-RPLIDAR-360-Laser-
instructables circuits Scanner-With-Ardu/

% PROJECT HUB https://create.arduino.cc/projecthub/Abhinav_Abhi/arduino-lidar-
917404

ARDUINO

Path Following Robotic Car using ROS, Lidar with Raspberry pi



http://wiki.robotmc.be/index.php/LidarPreProcessor
https://www.youtube.com/watch?v=4AXNlUemEG8
http://wiki.robotmc.be/index.php/LidarPreProcessor
https://www.arduinolibraries.info/categories/sensors
https://www.instructables.com/id/How-to-Use-the-RPLIDAR-360-Laser-Scanner-With-Ardu/
https://www.instructables.com/id/How-to-Use-the-RPLIDAR-360-Laser-Scanner-With-Ardu/
https://create.arduino.cc/projecthub/Abhinav_Abhi/arduino-lidar-917404
https://create.arduino.cc/projecthub/Abhinav_Abhi/arduino-lidar-917404
https://www.youtube.com/watch?v=4AXNlUemEG8

Deelnemers #NIB
Edith van Putten BlueBot
Edith van Putten Maggie Maqueen
Ewoud Hutner Roborammaar
Rob van der Ouderaa Robozumo
Abraham Vreugdenhil Intel-Inside
Abraham Vreugdenhil A-Team
Jack Ruben MaQueen 3
Jack Ruben Krispa
Fred Eisen OMNI4FE
Abraham Vreugdenhil 'WOF
Joep Suijs ArmPlanckRed
Rien van Harmelen go ahead 1
Niek van Uden Geenldee
Erik noorland Alan
Coen Roos Octopus
Kees Kerling Sherman
BAR BAR-Maqueen
Aloys Strandbeest

Roborama NL te Hooglanderveen,

2 november 2019

Dit jaar stond de nationale Roborama wed-
strijd vooral in het teken van het vernieuwde
reglement, versie 2.8. Het afgelopen voorjaar
hadden onze zuiderburen de primeur. Erg
prettig voor ons, want we konden gebruik
maken van de inzichten die we in Belgié opge-
daan hebben.

Daarbij moeten we Patrick de Wachter bedan-
ken voor zijn werk om het spreadsheet voor
de wedstrijduitslagen aan te passen. Ik heb
nog wat kleinere aanpassingen moeten doen
om het helemaal in overeenstemming met
het nieuwste reglement te krijgen. Zo wordt
in het reglement nu gesproken over smalle
doorgangen met naar keuze 30, 15, 8 of 4 cm
breder dan de robot. Dat stond nog op 30, 15

Na deze inleidende opmerkingen gaan we over naar de toegepaste klasse-indelingen.
De HCC in Nederland heeft de DF-robot MaQueen dit jaar nogal gepromoot als instapmodel.
Reden om hiervoor deze keer een aparte klasse te maken. Helaas verchenen er maar 3 Ma-

queens aan de start. Te weinig voor een beker. We zullen volstaan met een mini klassement. De
hoofdmoot bestond nu uit 2 klassen: de allrounders aan de ene kant en de beginners (what's in
a name?) aan de andere kant. Het verschil tussen beide klassen: het wel of niet meedoen aan

het koningsnummer: Blikken.

De micro:Maqueen

Eigenlijk is dit een fabrieksrobot met als kern het Engelse micro:bit processorbordje. Makkelijk

te programmeren, juist voor beginners.

Maggie Maqueen van Edith deed mee aan 2 onderdelen. Helaas maar gefinisht op 1 onderdeel,

Heen&Weer.

en 7,5 cm. Deze aanpassingen heb ik pas na
de wedstrijd in het spreadsheet verwerkt.
Reden waarom we bij de prijsuitreiking ge-
meld hebben dat de einduitslag nog iets zou
kunnen wijzigen.

Uiteindelijk zijn wel de puntenaantallen ver-
anderd, maar de rangorde is gelijk gebleven.

Tijdens onze Roborama bleek dat het nieuwe
reglement geen onoverkomelijke problemen
opleverde voor de deelnemers. Zelf had ik
verwacht dat bij voorbeeld het ontbreken van
de zwarte lijnen, die de wedstrijdvakken A, B
en C markeren, voor sommige robots mogelijk
een probleem zou kunnen zijn. Dat bleek
echter (gelukkig) niet het geval.

De robot MaQueen 3 van Jack heeft 3 pogingen gedaan om het eind van lijnvolgen te halen, maar vond elke keer voortijdig dat het einde van de lijn al bereikt
was. Jack zelf was helaas verhinderd, maar zijn robots waren gelukkig wel aanwezig. Tot slot was er nog de BAR Maqueen van ondergetekende, die wel het
einde van de lijn bereikte. Dit heeft de volgende eindstand tot gevolg:

3 MaQueen 3 van Jack Ruben

2 Maggy Maqueen van Edith van Putten en

1 BAR Maqueen van Bert Ruben

Intel 40040

Registerbreedte 4bits
Fabrikant Intel
Begonnen in 1971
Geeindigd in 1978
Kiokfrequentie 740 kHz
Schaal 10um
Instructieset 4-bit BCD oriented
Level-1 cache geen
Voedingsspanning 15 volt
Aantal pinnen %
Details
Aantal transistors 2300
Aantal registers 16
Breedte databus 4bits
Adresruimte 1k

Aantal instructies 46
Gebruikt microcode  ja

De Beginners

Edith beet het spits af met haar BlueBot. Deze robot behaalde niet onverdienstelijk op 3 onderdelen
punten. Rob van der Ouderaa is een nieuwkomer met zijn Robozumo.

Ook Robozumo deed mee aan 3 onderdelen en scoorde daarbij erg goed.

De robot werd uiteindelijk zelfs 2e in deze klasse.

Ook Abraham Vreugdenhil was dit jaar weer van de partij. En wel met maar liefst 3 verschillende robots.

Zijn specialiteit is de robot Intel-Inside. Het zal inmiddels bekend zijn, eigenlijk betreft het hier een retro
robot. De microprocessor in namelijk de 4 bits chip 4004 van Intel. Deze processor kwam in 1971 op de
markt en had indertijd een klokfrekwentie van 740 KHz. Ja, daar staat Kilo ipv Mega! Het onderdeel Lijn-
volgen was het meest succesvolle voor de Intel-Inside. Al met al goed voor een 7e plaats in het Beginners

klassement.

Daarnaast gaf de robot A-Team een muzikale ode aan een roemrucht TV programma. Voor wat betreft de

score deden de acteurs op de TV het beter.

Tot slot werd door Abraham ook nog de robot WOF in de strijd geworpen, maar daarover later meer.


https://www.dfrobot.com/product-1783.html
https://nl.wikipedia.org/wiki/Intel_4004

Jack Ruben had 2 robots ingeschreven. Over de MaQueen 3 is hierboven reeds bericht. De robot Krispa is niet gestart vanwege een niet ge-
plande afwezigheid van de eigenaar. Hetzelfde geldt voor de robot Geenldee van Niek van Uden. We hopen dat ze er volgend jaar toch weer
bij zijn.

Fred Eisen is altijd druk bezig. Deze keer had hij de robot OMNI4FE meegenomen. Vol goede moed ging de robot van start, maar de eind-
streep werd niet gehaald. Nul punten is dan het harde oordeel van de jury.

De Go Ahead 1 van Rien van Harmelen bereikte op 2 onderdelen de eindstreep (Heen&Weer en T-tijd). Met een score die goed was voor een
derde plaats in het Beginners klassement.

Erik Noorland had deze keer de meest doordachte opzet gekozen. Om een beker te kunnen scoren heeft zijn robot Alan het onderdeel Blik-
ken aan zich voorbij laten gaan. Vorig jaar hebben we de potentie van de combinatie Alan en Erik al kunnen bewonderen. Ook zijn opzet
slaagde. Alan werd groepswinnaar.

De laatste twee deelnemers aan de Beginners klasse waren de tank Sherman van Kees Kerling en het excentrieke wandelende gevaarte
Strandbeest van Aloys. Sherman maakte deze keer de hoog gespannen verwachtingen niet waar en reed een eigen parcours. Ook hier was de
jury onverbiddelijk: nul punten. Van Strandbeest wisten we al dat zijn gang fraai is, maar dat ondertussen ons geduld ook wel op de proef
gesteld zou worden. Toch lukt het Strandbeest om de hatelijke nul uit de eindlijst weg te krijgen en eindigt deze robot bij de beginners op
positie acht.

Intermezzo: Mini-Sumo

Dit jaar is er in de pauze een demon-
stratiewedstrijd Mini_Sumo gehou-
den. Nadat er aan het begin van het
afgelopen verenigingsjaar geluiden
werden gehoord over het nieuw
leven inblazen van de Sumo’s waren
we nieuwsgierig of dat initiatief ook
zou leiden tot een vloedgolf
(tsunami) aan nieuwe strijders in het
cirkelvormige wedstrijdveld. Dat
bleek niet echt het geval te zijn.
Gelukkig konden we toch 4 robots
aan het werk zien: Kuroari (2 pun-
ten), Number-5 (ook 2 punten), Tin-
man met 4 punten, en Rikishi met
uiteindelijk 6 punten.

De Koningsklasse: Allrounders

De robots Octopus van Coen Roos, Roborammaar van Ewoud Hutner en ArmPlanckRed van Joep Suijs gingen met elkaar de strijd aanvoor de
hoofdprijs van vandaag. Coen heeft gebruik gemaakt van de mogelijkheid om zelf 2 blikken te herplaatsen. Dat kost veel punten, Ergo, de
derde plaats in het eindklassement. ArmPlanckRed vond meer blikken dan Roborammaar, en had ook nog eens de bonusoefening startvector
goed uitgevoerd, waardoor het puntenaantal voldoende hoog was om uiteindelijk als kampioen de wedstrijd te kunnen beéindigen. Samenge-
vat: (Alle uitslagen zijn terug te vinden op de site van de HCC robotica) .

3 Octopus
2 Roborammaar
1 ArmPlanckRed

De prijsuitrijking vond aansluitend plaats. Hoewel de definitieve uitslag pas later opgemaakt is, wijkt de definitieve uitslag wat betreft de on-
derlinge volgorde niet af van de voorlopige uitslag.
Dat maakt dat Alan de beker voor Beginners ontving, en ArmPlanckRed de wisselbeker.

De jury zou de jury niet zijn als die hun eigen voorkeur niet zouden benoemen. De juryprijs ging dit jaar naar de robot WOF. (daar zouden we
nog op terugkomen. Nu dus). Deze robot bewoog zich op een originele wijze voort over het circuit. Het uiterlijk deed wat denken aan een hond.
Wellicht ook de bedoeling gezien de naam WOF. Helaas leek het alsof de robot leed aan evenwichtsstoornissen. Bij het Lijnvolgen viel hij (wel
knap, reproduceerbaar!!) na verloop van tijd en voor de finish te bereiken om. Toch erg aardig om te zien dat er alternatieve wijzen van voort-
beweging zijn. Abraham, proficiat.


https://robotica.hcc.nl/
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HCC-Robotica is een interessegroep die
zich bezig houdt met het ontwikkelen,
ontwerpen, programmeren en bouwen
van elektronica en mechatronica, toege-
past op robots. Deze meer of minder
intelligente en autonome robots en ma-
chines met verschillende sensoren, actua-
toren, processoren en bewegende onder-
delen worden onder andere ingezet bij de
jaarlijkse georganiseerde Roborama
wedstrijden. Wij komen elke eerste zater-
dag van de maand bijeen in dorpshuis de
Dissel te Hooglanderveen. Kennis delen,
kennis vergaren, presentaties en work-
shops bijwonen zijn terugkerende activi-

teiten tijdens deze bijeenkomsten.

U bent van harte welkom!

Discussiegroepen
HCCROBOTICA:

http://groups.google.nl/group/hcc robotmc

HUZZAH32 ESP32
Feather Board

De ESP-WROOM-32 module heeft een dual-
core ESP32 chip, 4MB SPI Flash geheugen en
een antenne. Het board ondersteunt zowel
WiFi als Bluetooth LE, en het is geschikt om
direct met de Arduino IDE of de ESP32 IDF te
programmeren

Meer informatie op de website van

Antratek

hecc®robotica

Afsluiting verslag Roborama 2019

De verwachte problemen door de invoering van het nieuwe reglement zijn uitgebleven.

Dat betekent dat we met een gerust hart door kunnen gaan met dit reglement en dat nieuwe
uitdagingen ook welkom zullen zijn.

Opvallend is dat het onderdeel stip vinden dit jaar maar door 1 robot uitgeoefend werd. Arm-
PlanckRed vond de stip. Als we naar de uiteindelijke scores kijken, dan valt te overwegen om

voor elk onderdeel de score uiteindelijk tussen 0 en 100 punten te maken. Met 4 onderdelen zou

dan maximaal 400 punten te verdienen zijn, als je alle 4 de onderdelen als beste zou doen.

Met de huidige puntentelling levert niet elk onderdeel een even grote bijdrage aan de eindscore.

Rest mij om alle deelnemers te bedanken voor hun enthousiaste bijdrage, en vanzelfsprekend

mijn mede juryleden/wedstrijdcommissarissen, of hoe we ze ook maar willen noemen, Judith en

Tim voor hun belangrijke rol om alles weer in goede banen te kunnen leiden.
We zien wederom terug op een geslaagde Roborama.

© Kampen, Bert Ruben

[RoboRau

Blogs Facebook
http://zotten.wordpress.com/

HCC!Robotica ook op Facebook.

https://avretro.wordpress.com/
http://www.robotblog.nl/

HCC!Robotica ig

Gewoon om te laten weten, dat wij ook op Facebook actief zijn.
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