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METODICKY LIST

Aktivita projektu Obloha na dlani - Laborator védomosti

ROBOT BADATEL

1. Zakladni programovatelné funkce

Robot je vybaven tremi pohonnymi jednotkami, ultrazvukovym senzorem
a dotykovym senzorem. Dvé pohonné jednotky jsou vyuzity pro pohyb robota, treti
slouZi k otaceni ultrazvukového senzoru.

Ultrazvukovym a dotykovym senzorem je robot badatel schopen rozpoznat
prekazky v mistnosti. Dale je robot naprogramovan tak, aby otacenim ,krku“
s ultrazvukovym senzorem doprava a doleva vyhodnotil rozmisténi dalSich prekazek
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a na zakladé vysledki se rozhodl, kde je vice prostoru a kterym smérem je
vyhodnéjsi se dal vydat.

Robot daného typu je schopen plnit tyto prikazy:

- jizda vpred

- Jizda vzad

- otaceni podvozku vpravo/vlevo

- aktivace ultrazvukového senzoru a rozpoznani prekazky

- aktivace dotykového senzoru narazem do prekazky

- otaceni ultrazvukového senzoru vpravo/vlevo

- blok logiky (logicka propojeni na zakladé ziskanych poznatku)

- blok porovnani (porovnat dvé hodnoty z ultrazvukového senzoru a vybrat tu
vyhodnéjsi)

2. Ukoly

Ukol 1 - rozpoznani prekazek pomoci ultrazvukového a dotykového senzort
(program - R3-ukoll)

Robot umi pomoci ultrazvukového a dotykového senzoru rozpoznavat prekazky
v mistnosti. Snazi se vidét stény a jiné prekazky pred narazem do nich, zastavi se,
otoci hlavu doleva a doprava a rozhodne se, kterym smérem je vyhodnéjsi se vydat.
V pripadé, Ze nechténé vrazi do néceho, co ultrazvukovy senzor nemuze zachytit,
aktivuje se dotykovy senzor umistény predni casti, robot se zastavi a pak se
rozhodne, kterym smérem se vyda.

Pokyny pro sestaveni algoritmu:

- jed vpred

- je aktivovan dotykovy senzor (narazem do prekazky)?

- pokud ANO - zastav - vydej zvuk - jed zpét (couvni)

- pokud NE jed porad vpred

- nacti hodnotu ultrazvukového senzoru

- je robot od prekazky méné nez 9 palc(?

- pokud ANO - zastav

- pokud NE - opakuj od pokynu ,,jed’ rovné“

- pokud robot rozpozna prekazku (dotykovym nebo ultrazvukovym) senzorem
provede dale tyto pokyny

- otoc ultrazvukovym senzorem (motor A) doprava

- nacti hodnotu ultrazvukového senzoru

- uloZ hodnotu (hodnota B) ultrazvukového senzoru do paméti (porovnavaci
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- otoc ultrazvukovym senzorem (motor A) doleva

- nacti hodnotu ultrazvukového senzoru

- uloZ hodnotu (hodnota A) ultrazvukového senzoru do paméti (porovnavaci
blok)

- nastav ultrazvukovy senzor (motor A) do polohy rovné

- porovnej hodnoty nactené z ultrazvukovych senzoru

- je hodnota A<B?

- pokud ano odboc a jed vpravo

- pokud ne odboc a jed’ vlevo

- opakuj od pokynu ,,jed’ rovné

Algoritmus — Robotika 3 - Ukol 1

START

Jed vpred

A 4

A

A 4

Je

. . ANO -
aktivovan Vydej .
dotykovy | Zastav |—» uk Couvni

enzor? I
‘Otoé motorem A
doprava
Naéti hodnotu l

ultrazvukového
senzoru

Nacti hodnotu
ultrazvukového
senzoru
(hodnota B)

Je hodnota
senzoru Zastav |- Oto¢ motorem A
<9 palcu? doleva

Nacti hodnotu

ultrazvukového
senzoru
(hodnota A)

Oto€ motorem A
do polohy rovné

&aied | NE ANO & g ied
Odbo€ a jed Odbo¢ a jed| |
vlevo vpravo
PROGRAM * EUROPSKA UNIA
CEZHRANICNEJ P EUROPSKY FOND p p 2
’ SPOLUPRACE * * REGIONALNEHO ROZVOJA [ [ | Zlinsky kraj
EUD7‘ . OVFNSKA o eaneA " il ** i Tato akce je realizovdna s finanéni
2013 CESKA REPUBLIKA, SPOLOCNE BEZ HRANIC vipomod Ziinskéno kraje



