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METODICKY LIST

Aktivita projektu Obloha na dlani - Laborator védomosti

ROBOT - MER - MARSOVSKE VOZITKO SPIRIT

1. Zakladni programovatelné funkce

Robot je vybaven dvémi pohonnymi jednotkami (B a C), které jsou vyuzity pro
pohyb robota a jsou na nich upevnéna predni kola. A treti pohonnou jednotkou (A),

ktera slouzi k otaceni ,,vrtné soustavy*“.
Dale m& robot jeden ultrazvukovy senzor, diky némuz je schopen vcas

rozpoznat prekazku (tato funkce neni soucasti predvadéciho programu, da se ale

jednoduse vlozit).
V casti nad vrtnou soustavou je umistén svételny senzor, ktery slouzi jako

lampa.
V predni casti je umistén dotykovy senzor, ktery slouzi k rozpoznavani

prekazek.
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Robot daného typu je schopen plnit tyto prikazy:

- jizda vpred

- Jizda vzad

- aktivace treti pohonné jednotky k obsluze vrtné soustavy
- aktivace ultrazvukového senzoru a rozpoznani prekazky

- aktivace dotykového senzoru a rozpoznani prekazky

- aktivace svételného senzoru jako lampy

2. Ukoly

Pro robota - marsovské vozitko je zpracovan jeden zakladni ukol, v rdmci
kterého jsme postupné zapojili vsechny jeho funkce.

Ukol 1 - prizkum terénu, sbér vzorkG pomoci vrtné soustavy, rozpoznani
prekazky pomoci dotykového senzoru a znovu sbér vzorku
(program - R6-ukoll)

Robot nejprve jede vpred casové omezenou dobu 3 sekundy, potom zastavi,
pocka, zapne cervené svétlo a vrtnou soustavu a 5 sekund sbira vzorky. Potom
zhasne cervené svétlo, pocka, couvne, pocka a vyrazi vpred. Jede vpred tak
dlouho, pokud nenarazi dotykovym senzorem na prekazku. Pak kousek couvne,
pocka, zapne zelené svétlo a vrtnou soustavu a opét sbira urcitou dobu vzorky.
Potom zhasne zelené svétlo, popojede a zastavi.

Pokud bychom chtéli do programu zapojit i ultrazvukovy senzor, vlozime
prikaz hned na zacatek, tj. robot by jel vpred tak dlouho, az by ultrazvukovy
senzor rozpoznal prekazku.

Pokyny pro sestaveni algoritmu:
- jed’ vpred po dobu 3 sekund
- zastav
- pockej 3 sekundy
- aktivuj svételny senzor
- zapni pohonnou jednotku A na dobu 5 sekund
- ukondi aktivaci svételného senzoru
- pockej 3 sekundy
- jed’ zpét po dobu 3 sekund
- pockej 2 sekundy
- jed’ vpred neomezené dlouho
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- aktivuj dotykovy senzor
- pokud dotykovy senzor narazil na prekazku jed zpét po dobu 2 sekund
- pockej 2 sekundy

- aktivuj svételny senzor
- zapni pohonnou jednotku A na 5 otacek
- ukondi aktivaci svételného senzoru

- jed’ vpred 1
- zastav
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sekundu

Hvezda

Huvizdirna val

red v Partizdnsko
adzk

Algoritmus - Robotika 6 — ukol 1

Jed vpred
3 sekundy

Pockej 3 sek.

Zapni svételny
senzor

Zapni motor A
na dobu 5 sek.

Vypni svételny

senzor

Pockej 3 sek.

Couvej 3 sek.

Jed vpred

Je
aktivovan
dotykovy
senzor?
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Couvej 2 sek.

Pockej 2 sek.

Zapni svételny
senzor

Zapni motor A

Vypni svételny
senzor

Jed vpred
1 sek.

Zastav motory
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