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METODICKY LIST

Aktivita projektu Obloha na dlani - Laborator védomosti

ROBOT NA PASOVEM PODVOZKU
K EVALUACNIM PROGRAMUM
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1. Zakladni programové funkce

Robot je vybaven tremi pohonnymi jednotkami, z toho dvé jsou vyuzity pro
pohyb robota, treti k ovladani pomocného zarizeni - rypadla.

Dale je robot vybaven svételnym (barevnym), dotykovym i ultrazvukovym
senzorem.

Robot daného typu je schopen plnit tyto prikazy:

- jizda vpred

- Jizda vzad

- otaceni vpravo/vlevo

- aktivace svételného (barevného) senzoru a rozpoznani zadané barvy
(vétsinou se zadava cerna)

- aktivace svételného (barevného) senzoru a rozsviceni lampicky

- aktivace dotykového senzoru a rozpoznani prekazky narazem

- aktivace ultrazvukového senzoru a rozpoznani prekazky

Pro demonstraci Ukolu 5 vyuZijeme dva roboty, kteri si budou hrat na honénou.
K tomu bude potfeba aktivace motort B a C pro pohyb (u obou robot(), aktivace
svételného (barevného) senzoru k nalezeni ¢erné ¢ary (u obou robotl) a aktivace
ultrazvukového senzoru k nalezeni prekazky (jen u jednoho robota).

2. Ukoly

Ukol 5 - jizda po éerném ovalu na specialni podloZce s vyuzitim ultrazvukového
senzoru k rozpoznéni pohyblivé prekazky pred sebou
(program - R7-ukol5)

Robot jede vpred po cerném ovalu na specialni podloZce, rychlost motord
Ba C je 100. Pomoci ultrazvukového senzoru je schopen rozpoznat pohyblivou
prekazku ve vzdalenosti 35 cm pred sebou. Pokud prekazku rozpozna, snizi rychlost
(vykon) motord B a C na 35 jednotek. Jakmile se od prekazky vzdali, zase jede
rychlosti 100 jednotek.

Jako prekazka slouzi druhy robot, ktery jede konstantni rychlosti 80
jednotek po cerném ovalu (program R7-0kol2).
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Pokyny pro sestaveni algoritmu:

- aktivuj prepinaci blok pro ultrazvukovy senzor
- je-li prekazka vzdalena 35 cm a méné

- aktivuj prepinaci blok pro barevny senzor

- je-li barva ¢ary cerna

- zastav pro motor B

- jed vpred pro motor C rychlosti 35 jednotek
- neni-li barva cary cerna

- jed vpred pro motor B rychlosti 35 jednotek
- zastav pro motor C

- neni-li prekazka vzdalena 35 cm a méné

- aktivuj prepinaci blok pro barevny senzor

- je-li barva ¢ary c¢erna

- zastav pro motor B

- jed vpred pro motor C rychlosti 100 jednotek
- neni-li barva cCary cerna

- jed vpred pro motor B rychlosti 100 jednotek
- zastav pro motor C

- opakuj porad dokola

Algoritmus - Robotika 7 — Gkol 5

START

Nadti
hodnotu

ultrazvukového
senzoru

Nacti
hodnotu
svételného
senzoru

Nacti
hodnotu

svételného
senzoru

vzdalenost
senzoru od
prekazky

podloZce
cerna?

podloZce
cerna?

ANO
Motor B Motor B Motor B Motor B
jed vpred zastav jed vpred zastav
rychlosti 100 rychlosti 35
Motor C Motor C
Motor C jed vpied Motor C jed vpied
zastav rychlosti 100 zastav rychlosti 35
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