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Aktivita projektu Obloha na dlani - Laborator védomosti
ROBOT NA PASOVEM PODVOZKU
Ukoly

Na zakladé sestavenych algoritm( k jednotlivym Ukoldm naprogramujeme robota
pomoci jednoduchého softwaru Lego Mindstorms NXT. Ukolovy list obsahuje
podrobnéjsi popis programovani (jednotlivych kroku) véetné zobrazeni nahledu ze

softwaru Mindstorms.
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Ukol 1 (program - R1-ukol1)

Hvezdareh v Partizanskom
Mvizdirna Valabzké Mezifidi

Pomoci svételného senzoru robot na zkusebni podlozZce hleda cernou barvu. Jakmile
ji najde, zastavi se, pocka 2 sekundy, jede zpét a ukonci program.
Zacneme timto jednoduchym uUkolem a ukazeme si, jak se programuji motory

a senzory.

Robotika 1 — tikol1 - Obrazek 1
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Na obrazku 1 je
zobrazen cely program
pro ukoll.

Na obrazku 2 vidime
podrobnéjsi zobrazeni
prikazu ,,jed vpred“
véetné konfiguracniho
panelu, ktery nam
umoznuje upravit tento
prikaz z hlediska
specifickych vstupl a
vystupu.

Na obrazku 3 mame
zobrazeny prikaz a
konfiguracni panel pro
pokyn pouzij svételny
senzor - rozpoznej
cernou barvu na
podloZce.

|
B Zlinsky kraj

Tato akce je realizovdna s finanéni
wypomod Zlinskéno kraje
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Robotika 1 - Gikol1 - Obrazek 3
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Na obrazku 4 je
zobrazeny Casové
omezeny prikaz pro
cekani.
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Robotika 1 - tikol1 - Obrazek 4

zobrazen prikaz jed’
zpét (couvej) a jeho

e ol L Na obrazku 5 je
konfiguracni panel.
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Robotika 1 - Gikol1 - Obrazek 5
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Mvézddrnn Valalske Mezitiél

Ukol 2 (program - R1-ukol2)
Ukol vychazi z programu R1-ukol1 a je doplnén o prikaz smycky pro provadéni Ukolu
(opakuj porad dokola).
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Na obrazku 1 je
zobrazen cely program

é pro Gkol2.
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Robotika 1 — tikol2 - Obrazek 1

Ukol 3 (program - R1-ukol3)

Vychazi z predchozich dvou programi, jen k opakovani smycky celého procesu
hledani ceka na aktivaci dotykového senzoru. Jestlize neni dotykovy senzor
aktivovan po dobu 5 sekund, ukonci program.

K tomuto programu jsme pridali prikaz pro dotykovy senzor, jeho podrobnéjsi popis
je zobrazen na obrazku 2.
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Robotika 1 — ukol3 - Obrazek 2

Ukol 4 (program - R1-ukol4)

Na obrazku 1 je
zobrazen cely program
pro ukol3.

Na obrazku 2 je
zobrazen prikaz pro
cekani na  aktivaci

dotykového senzoru.

K tomuto programu je potreba premistit dotykovy senzor tak, aby mohl robot
béhem jizdy timto senzorem detekovat prekazku - narazem do prekazky.
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Na obrazku 1 je
zobrazen cely program
pro ukol4.

|
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Tato akce je realizovdna s finanéni
wypomod Zlinskéno kraje
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Mvéadirna Valadske Mezifidi

Ukol 5 (program - R1-ukol5)

Je spojenim Ukolu 1 a uUkolu 4. Robot se pohybuje vpred, svételnym senzorem
detekovat Cernou caru, zastavit se, cekat 3 sekundy, jet zpét (couvat) tak dlouho
az narazi dotykovym senzorem na prekazku. Potom couvat po dobu 2 sekund, 3
sekundy pockat a otocit se.

T T ————— U Ee—C Na obrazku 1 je
B zobrazen cely
program pro ukol5.
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Robotika 1 — tikol5 - Obrazek 1

Ukol 6 - uzavieni pfedmétu do vidlicového prostoru (program - R1-ukol6)

Predmét primérené velikosti se umisti cca 15 cm pred svételny senzor. Po spusténi
programu pro tuto uUlohu robot provede otocku o 180 stupnl a popojede cca 15 cm.
Pak uzavre vidlicovy prostor pohyblivou klapkou a zastavi se.

Rz Na obrazku 1 je
zobrazen cely
program pro ukol6.

Robotika 1 — tikol6 - Obrazek 1
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Mvéadirna Valadske Mezifidi

El Na obrazku 2 je
et zobrazen prikaz a
@ konfiguracni panel
=t ) s pro aktivaci motoru
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Robotika 1 — ukol6 — Obrazek 2

Tato aloha demonstruje
problémy, které je nutno resit pri
programovani robota, ktery je bez
orientace v terénu. Predpoklada
se, Zze po otoCce o 180 stupnd
bude robot skutecné o 180 stupnu
otocen. To ale v praxi nastava
mélokdy, 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 ulohu
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 Ci ne.
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