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PRACOVNI LIST

Aktivita projektu Obloha na dlani - Laborator védomosti

ROBOT NA PASOVEM PODVOZKU

1. Konstrukce

Zékladem je robustni konstrukce podvozku!, kde jsou spojeny tfi pohonné
jednotky do jednoho bloku. Na tento blok je napojen pohon past. Pro pohyb pasu
jsou vyuzity dvé pohonné jednotky, ¢imzZ je umoznéno rizeni pohybu vpred a vzad,
a také zména sméru pohybu, kdyzZ se kazda pohonna jednotka otaci jinou rychlosti.
uchyceni je reseno snadno vyjimatelnymi koliky, aby se zjednodusil pristup ke
spodni Casti ridici jednotky pri vyméné baterii. Proto ostatni Casti robota nejsou na
ridici jednotku nijak vazany - nevyuzivaji jeji télo jako nosny konstrukcni prvek.

Na podvozek je z jedné strany pripojen nosnik se svételnym senzorem (light
sensor). Na opacné strané podvozku je treti pohonna jednotka. Na ni je napojen
mechanismus, ktery zajistuje uzavreni vidlicového prostoru pohyblivou klapkou.
Vedle ridici jednotky je umistén dotykovy senzor.

! pfevzata z manualu LEGO
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2. Specializace

Robot demonstruje dva typy uloh. Prvnim z nich je vyuZiti schopnosti robota
rozpoznat cCaru zadané barvy nebo prekazky pomoci svételného c¢i dotykového
senzoru. Druhym pak mechanické uzavreni predmétu do vidlicového prostoru.
Kazdou Ulohu ridi samostatny program.

Uloha 1 - 5 rozpoznani dané barvy na podloZce pomoci svételného senzoru
a rozpoznani prekazky pomoci dotykového senzoru

Ukoly 1 az 5 vychazeji z jednoduchych prikazu, které ve viech Glohach rizné
rozSirujeme a obménujeme. V podstaté jde o ukazku schopnosti robota rozpoznat
zadanou barvu na specialni podloZce pomoci svételného senzoru a schopnosti
zapojit do programu i dotykovy senzor, at’ uz pri narazu do prekazky nebo rucni
aktivaci.

Robot se pohybuje po vodorovné plose ve sméru svételného senzoru. Dava-li
senzor informaci, Ze vidi zadanou barvu (v nasem pripadé cernou), robot se zastavi,
Ceka a jede zpét.

Dotykovy senzor je v téchto Ukolech vyuzivan bud’ pro sejmuti informace, ze
prace robota (program) ma pokracovat nebo (po premisténi senzoru) k rozpoznani
prekazky v cesté.

Na téchto jednoduchych Ukolech jsme chtéli ukazat moznosti senzorl a také
variabilitu programu, kdy zcela jednoduchy program lze obménovat a rozsirovat
velmi prostymi tkony az k vytvoreni slozitych programd.
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Uloha 2 - uzavFeni pfedmétu do vidlicového prostoru

Predmét primérené velikosti se umisti asi 15 cm pred svételny senzor. Po
spusténi programu pro tuto Glohu robot provede otoc¢ku o 180 stupnli a popojede
cca 15 cm. Pak uzavre vidlicovy prostor pohyblivou klapkou a zastavi se.

Tato Uloha demonstruje problémy, které je nutno resit pri programovani
robota, ktery je bez orientace v terénu. Predpoklada se, Ze po otocce o 180 stupnd
bude robot skutec¢né o 180 stupnd otocen. To ale v praxi nastava malokdy, protoze:

a) treni pasu o podklad neni konstantni,
b) program je nastaven na urcitou dobu otaceni vzhledem k jistému podkladu

(ktery mél programator k dispozici, kdyz Glohu programoval),
c) pocet otacek pohonnych jednotek pro dany cas neni konstantni vzhledem ke
stavu nabiti baterii.
V pripadé, ze predmét je zasunut do vidlicového prostoru, je v tomto prostoru
posunovan (vlacen), protoze bez cidla neni mozno presné urcit okamzik jeho
nalozeni. A pohybliva klapka se uzavre vzdy, at' uz predmét nalozen byl i ne.

3. Funkce (¢idla)

Uloha 1-5:  rozpoznéni barvy (jasu), rozpoznani prekazky

P r v
Uloha 2: nema cidla
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