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PRACOVNI LIST

Aktivita projektu Obloha na dlani - Laborator védomosti

ROBOT BADATEL

1. Konstrukce

Zakladem robota badatele je konstrukce
robota na kolovém podvozku. Podvozek je
koncipovan jako trikolovy s ostruhovymi koly
vzadu. Tato varianta byla zvolena proto, aby
byla zajisténa maximalni flexibilita pohybu ve
smyslu zmény sméru. Na dvé pohonné jednotky
je pripevnéna jednotka ridici. Pro ulozeni
uchyceni ostruhovych kol byl vyuzit prostor pod
pohonnymi jednotkami, c¢imz se docililo
sikmého usporadani pohonnych jednotek i ridici
jednotky. Soucasné se tim docililo preneseni
hnanych kol a odlehceni kol ostruhovych.

Predélani robota na kolovém podvozku na
robota badatele je velmi jednoduché.
Ultrazvukovy senzor s treti pohonnou jednotkou
umistime do horni ¢asti nosné rampy, dolu pred
ridici jednotku umistime konstrukci
s dotykovym senzorem.

Pozndmka: nevyhodou této konstrukce

(tésné spojeni ridici jednotky s ostatnimi
¢astmi robota) je obtiznéjsi vymeéna baterii.

2. Specializace

Robot demonstruje svou schopnost vyhnout se prekazkam.
Pomoci ultrazvukového a dotykového senzoru umi rozpoznavat prekazky
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v mistnosti. Snazi se vidét stény a jiné prekazky pred narazem do nich, zastavi se,
otoci hlavu doleva a doprava, zméri vzdalenosti, ulozi je do paméti a pomoci
porovnavaciho bloku se rozhodne, kterym smérem je vyhodnéjsi se vydat.
V pripadé, Ze nechténé vrazi do néceho, co ultrazvukovy senzor nemuze zachytit,
aktivuje se dotykovy senzor umistény v predni casti, robot se zastavi a dale
pokracuje pruzkumem prostoru vpravo a vlevo.

3. Funkce (cidla)

Rozpoznani prekazky ultrazvukovym a dotykovym senzorem.

4. Protéjsky v praxi

Toto je aplikovani asi nejrozsifenéjsiho uplatnéni senzort v praxi. Indikace
predmétu v zorném poli zajmu robota je stézejni Uloha celé robotiky. Nemusi jit
vzdy o vyuziti ultrazvukového senzoru; stejnou funkci plni senzor dotykovy ci
infrazdvora. V praxi musi mit kazdy robot pro svou orientaci v prostredi nékolik
senzorl s touto funkci.

PROGRAM EUROPSKA UNIA

CEZHRANIENEJ it EUROPSKY FOND L | -

SPOLUPRACE * * REGIONALNEHO ROZVOJA | | | ZHIISRY kra]
oo7 SLOVENSKA REPUBLIKA R

SPOLOCNE BEZ HRANIC Tato akce je realizovéna s finanéni

201 CESKAREPUBLIKA wypomed Zlinského kraje




