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UKOLOVY LIST
Aktivita projektu Obloha na dlani - Laborator védomosti
ROBOT BADATEL
Ukoly

Na zakladé sestavenych algoritmi k jednotlivym Ukolim naprogramujeme robota
pomoci jednoduchého softwaru Lego Mindstorms NXT.
Jednotlivé kroky si podrobné popiseme.

Ukol 1 (program - R3-ukol1)

Robot umi pomoci ultrazvukového a dotykového senzoru rozpoznat prekazky
v mistnosti. Pomoci ultrazvukového senzoru také vyhodnocuje svoji dalsi trasu.
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Program je slozitéjsi

Program zaiin pikazem
jod" vpred bez omezeni
doby trvani.

Tak?e robat pojede
puiad rovng, e

jeden 2= senzor ve
smytce rozpoand
prekssky

Opakavac smyika “Forever" znamend, %e robot bude wischny pkazy provadat stéle dokols.

1)

Ohbsah tohoto prepinas se spusti v pripads, e blok tastavac laiky jo
pravelivg (kdly? je kherhall senzor spusténgd.

A =]

Dva bloky senzard testui je-i dotykevy senzor
aktivni (ten, 3 naradil do prekasky) a také je-l
Ultrazvukayy senzor vaddlent od prekdsky mi
ne? 9 palctl.

NemiiZeme powéi: piiksz "Cekat na senzar”,
pratose musime Zkontralovat oba senzary
najednou,

Wisledek testu kafdého senzaru js dan do bloku
lagiky tak, #e dostaneme vsiedna propojeni
Iogickgch dat, Keer jsou praveliva, pokud byl
spuStEn dotykovy nebo lirazvukows senzar,

Ky se spusti
Kterfkoli senzor,
nejarve zastavi robota,

neZ v Robotice 1 a 2,
jsou zde jiz vyuZivany
bloky logiky

a porovnavaci.

Tento prepinat se spusti polud dotykovi senzor
narazi na prekazku, Pokud ano, pak se ozve zvuk
"Goof " a robt kousel; couvne,

Robotika 3 —tikol1 - Obrazek 1

Motor obA% ke doprava Motor otbd rkem” dolevs Mokor wraci Sk Forovnéwad blok -
A pifiimd vaddlanast 2 o g ol vrcbidonerst o oty ronerdd prerryd v hodecky
- 4 (pred sebe), 2 utranvukového
serce, sy vl
ek smirann ma
ot ddl,

Na obrazcich 1 a 2 je
zobrazen cely
program pro tento
ukol. Jen pro
nedostatek mista
jsme ho rozdélili do
dvou obrazkd.

Ponfite vsindly srovnded dvow ardlere,
Jeritilde 2o uld, e vite prostony je vprav,
bt dopeann, ¥ ool

ném pfipardd

Pukraduvat rovié &

opakovind smydhy

odtronlte doleres .

Robol sa prados ol (zal o),

Jedno kol je pohandne dopfedu a druh.

hﬂnﬁuﬂhnﬁ sbajrrim podiu shupiid,
f5ou pohdndny dvlima

.ﬁn‘r |||J.|lu & tim, e proni mo m’uls‘

pokym “podkat na dokondend ©, takde cba

Wi( provedou plikas ve U.ulm

Robotika 3 — ukol1 - Obrazek 2
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Program zacina piikazem
jed" wpred bez omezen|
doby Ervani,

TalZe robot pojede
poiad rovné, ne

jeden ze senzord ve
smyEce rozpozna

prekagku ] g
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Obsah tohato
pravdivy (kdys

Logic

| Operation: or

Robotika 3 — ukoll — Obrazek 4
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Obsah tohoto pepinate se spusti v piipads, %o blok testovaclogiky je
pravelivy tkily? js Keerghol senzor spusténg).
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Robotika 3 — ukoll — Obrazek 5
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Program zacina prikazem ,,jed’ vpred*
bez omezeni doby trvani. TakzZe robot
pojede porad rovné, nez jeden ze
senzor( ve smycce rozpozna
prekazku.

Ve spodni Casti obrazku je zobrazen
konfiguracni panel, ktery nam
umoznuje upravit tento prikaz

z hlediska specifickych vstupt

a vystupd.

Opakovaci smycka "forever”, ktera
zacina hned za pokynem ,,jed’ rovné*,
znamena, Ze robot bude vSechny
prikazy provadét stale dokola.

Na obrazku 4 je zobrazen blok logiky.

Robot musi otestovat, je-li dotykovy
senzor aktivni (tzn. Ze narazil do
prekazky) a také je-li ultrazvukovy
senzor vzdaleny od prekazky min nez

9 palcu. Musi zkontrolovat oba senzory
najednou.

Vysledek testu kazdého senzoru je dan
do bloku logiky, jehoz nastaveni vidime
na konfiguracnim panelu.

Dostaneme vysledna propojeni logickych
dat, kterd jsou pravdiva, pokud byl
spustén dotykovy nebo ultrazvukovy
senzor.

Na obrazku 5 je
zobrazeno spusténi
prepinace. Ten se
spusti v pripadé, ze
senzor testovaci
logiky (propojeni) je
pravdivé (kdyz je
kterykoli senzor
spustény).

Po aktivaci
libovolného senzoru
se nejprve robot

zastavi.
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Na obrazku 6 je
zobrazen dalsi
prepinac, ktery se

W ol L5 P
{@ 75 sersr d 1§ Actons

o [ oisplay: 0 =48 Flat view

spusti pokud je
dotykovy senzor

©1 0z 03 04 aktivovan (narazi na
S ressad prekazku). Ve spodni
Oadnisa Casti je zobrazen

konfiguracni panel

) 4] Bumped o .
tohoto prepinace.

Ro

botika 3 — ukoll — Obrazek 6

Po aktivaci se ozve
zvuk ,,0o0f " a robot
kousek couvne.

Na obrazku 7 jsou zobrazeny tyto
prikazy.

Motor otaci ,,krkem* doprava a
prijima vzdalenost z ultrazvukového
senzoru.

Ul i . - - ~ -
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Motor otaci ,,krkem* doleva a prijima
dalsi vzdalenost z ultrazvukového
senzoru.

Motor vraci ,,krk“ do polohy rovné -
pred sebe.

Na konfiguracnim panelu jsou
zobrazeny podrobnéjsi pokyny pro
ultrazvukovy senzor. Senzor je

Robotika 3 — ukoll — Obrazek 7

nastaven stejné pri otaceni se
doprava i doleva.

Compare 5] peration: Las thar =] Pokratavat rovns a

opakovani smyky
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Na obrazku 8 je
zobrazen porovnavaci
blok - porovnava dvé

hodnoty z
ee ultrazvukového
L2 -
oke e B.0 senzoru. Je-li o
S = hodnota A mensi nez
hodnota B.

Pouzije vysledky
srovnani dvou
vzdalenosti. Jestlize
se zda, Ze vice
prostoru je vpravo,
pak odboci doprava.
V opacném pripadé

Robotika 3 — ukoll — Obrazek 8
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Na obrazku 9 jsou zobrazeny pokyny
pro odboceni doprava/doleva.
Jedno kolo je pohanéno dopredu

a druhé kolo dozadu pri stejném
poctu stupnud. Motory jsou pohanény
dvéma individualnimi bloky motor(
s tim, Ze prvni m4 zadany pokyn
"pockat na dokonceni ", takze oba
bloky budou provedou prikaz ve
stejnou dobu.

Vsimnéte si, Ze miZete udélat
prudkou zatacku i presunem
jednoho bloku motoru, ale ostré
zatacky se dvéma bloky motord jsou
obecné presnéjsi.

Pokracovat rovné a opakovani
smycky.
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