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Pozdrav svima! Mi smo ekipa iz OŠ Josipa Antuna Ćolnića, PŠ Široko Polje.
Naša prva ideja je bila napraviti pokretnu traku na kojoj će se uz pomoć dva servo motora odvajati plastika i papir. Kako senzor za prepoznavanje papira ili plastike smo koristili TCRT5000.
Senzor prepreke, baziran na TCRT5000, koristi infracrvenu ledicu i primjemnik kako bi detektirao prepreke pred njime. Na pločici se nalazi komparator napona te podešavanjem potenciometra možemo dobiti digitalni izlaz, ovisno o blizini prepreke. LED-ica DO na ploči također će indicirati da je digitalni izlaz aktivan. Dostupan je i analogni izlaz u slučaju potrebe za preciznijim podatkom. Senzor vrlo dobro služi i za praćenje crte u projektima robotskih kolica.
Iako smo spojili analogni izlaz za preciznije očitanje, jer papir i plastika raznih boja različito emitiraju infracrvenu svjetlost, u našem slučaju ta očitanja su bila neznatno različita da se nije moglo očitati radi li se o papiru ili plastici.  I nakon nekoliko dana upornog traženja načina kako da spomenuti senzor uporno prikaže podatke kako bi se lakše prepoznala plastika ili papir iste boje ali različite površine – plastika(svjetla i glatka), papir(mat i grub) nismo dobili željeni rezultat što nas je sve odvelo na početak problema. Uz pomoć mentora iz Zg – a. koji mi je dao ideju da možda koristimo ultrazvučni senzor za prepoznavanje prepreke, nešto bih možda i smislio da smo ga imali u setu s ostalim senzorima. Proučavajući druge senzore koje smo dobili u Arduino paketu, pronašao sam jedan vrlo zanimljivi i multifunkcionalan senzor i to na nekoliko komada. Naime, radi se o senzoru boja i gesti APDS – 9960.
APDS-9960 mali je senzor koji mjeri četiri stvari istovremeno. Može prepoznati pokrete koje napravite ispred njega (pokret prema gore, prema dole, prema lijevo, prema desno), a može i prepoznati blizinu objekta pa tako imate još dva pokreta: prema senzoru i od senzora. Osim toga, u sebi ima senzor ambijentalne svjetlosti te senzor boja koji daje izlaze u obliku boja crvene, zelene i plave(RGB). Ovo je ozbiljan senzor s mnogo mogućnosti koji se čak svojevremeno ugrađivao i u Samsung Galaxy S5.
Sve geste prepoznaje na udaljenosti 10 do 20cm od njega, a ima ugrađene UV i IR filtere kako ga ne bi zbunjivali drugi izvori svjetlosti. Spaja se koristeći dobro-poznatu I2C komunikaciju.

 I tako smo došli na ideju za „Poluautomatizirani proces odvajanja štetnog otpada od mješovitog otpada“.

Za izradu modela koristili smo drvo za izradu konstrukcije pokretne trake, beskonačnu gumu za pokretnu traku te drveni nosač.
Uz dva servo motora SM-S2309S Koristili smo i dva senzora APDS – 9960 i dva mikrokontrolera (Arduino MKR1000 i Dasduino ESP32)
Na prvi mikrokontroler Arduino MKR1000 spojili smo prvi senzor APDS – 9960 koji nam koristi kao identifikator štetnog i manje štetnog otpada prema boji, što znači da smo na njemu uključili samo senzor boja(ovisnost o osvjetljenju – stalna promjena očitanja). Nakon očitanja senzora o kojoj vrsti otpada se radi, podatak se šalje na OLED ekran. Nakon očitanja podatka s OLED ekrana, upravitelj procesima aktivira, pokretom ruke, drugi senzor na kojemu smo aktivirali procese radnjom ruke -  servo motor1 ili servo motor2 ovisno o očitanom podatku s OLED ekrana. Ako senzor prepozna štetni otpad, upravitelj procesa će aktivirati pokretom ruke preko senzora servo1 na kojemu se nalazi zabrana prolaza. Tada bi – ideja bila kako robotska ruka uzima kockicu crne boje i odlaže na sigurno mjesto. Ako se radi o bijeloj(niska razina štetnost i crvenoj(srednja razina štetnosti) kockici -  aktivira se servo2 te pokretnom trakom kockice – otpad se odlaže u svoj kontejner.
Kao otpad nam koriste papirnate i plastične kockice veličine 3x3 cm u R,G,B bojama.

I na kraju.  Zašto nemamo automatiziranu pokretnu traku upravljanu motorom.
Razlog tome je nedovoljno financijskih sredstava za kupovinu jačeg elektromotora s reduktorom brzine vrtnje ili stepper motor te pripadajućih drivera i napajanja. Mali motori koje posjedujemo u kompletu nisu dovoljno jaki da bih pokretali napravljen model pokretne trake. Kupovinom istog bi morali mijenjati konstrukciju pokretne trake što iziskuje daljnje troškove.
Kada bi to riješili u bližoj budućnosti na senzoru za servo motore bih aktivirali proximity senzor – senzor daljine i blizine na kojemu bih pokretom ruke pokretali i zaustavljali motor, a možda i robotsku ruku koja bih odvajala štetni otpad .


