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PRACOVNI LIST

Aktivita projektu Obloha na dlani - Laborator védomosti

ROBOT NA PASOVEM PODVOZKU
K EVALUACNIM PROGRAMUM

1. Konstrukce

Zakladem je robustni konstrukce podvozku, kde jsou spojeny tri pohonné
jednotky do jednoho bloku. Na tento blok je napojen pohon past. Pro pohyb past
jsou vyuzity dvé pohonné jednotky, ¢imzZ je umoznéno rizeni pohybu vpred a vzad,
a také zména sméru pohybu, kdyzZ se kazda pohonna jednotka otaci jinou rychlosti.

Na treti pohonnou jednotku je napojeno rypadlo. Nad rypadlem a treti
pohonnou jednotkou je pripojen nosnik se svételnym senzorem.

Na opacné strané je umistén dotykovy senzor.

uchyceni je reseno snadno vyjimatelnymi koliky, aby se zjednodusil pristup ke
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spodni Casti ridici jednotky pri vyméné baterii. Proto ostatni Casti robota nejsou na
ridici jednotku nijak vazany - nevyuzivaji jeji télo jako nosny konstrukcni prvek.
Z bocni strany ridici jednotky je umistén ultrazvukovy senzor.

2. Specializace

Robot pro vyukové
programy demonstruje dva
typy uloh.

Prvnim z nich je aktivace
pohonnym jednotek (motory B
a C), ukazka pohybu robota
vpred, vzad a zataceni, vyuziti
ultrazvukového senzoru a
rozpoznani prekazky v urcité
vzdéalenosti, rozpoznani
prekazky dotykovym
senzorem, zapojeni tretiho
motoru k pohonu rypadla a
soucasné rozsviceni barevného
senzoru jako lampicky.

Druhym typem ulohy je
vyuziti  schopnosti  robota
rozpoznat cCernou caru na specialni podlozce pomoci svételného (barevného)
senzoru a jet po ni.

Ukol 1 - rozpoznani prekazky ultrazvukovym nebo dotykovym senzorem

V tomto Ukole jde o ukdzku schopnosti robota rozpoznat béhem jizdy prekazku
bud’ ultrazvukovym nebo dotykovym senzorem, dale pak zapojit treti pohonnou
jednotku k préaci rypadla, barevny senzor vyuzit jako lampu.

Robot se pohybuje pomoci motord B a C vpred ve sméru ultrazvukového
a svételného senzoru. Dava-li ultrazvukovy senzor informaci, Ze vidi prekazku,
robot zastavi, rozsviti svételny senzor jako lampu, zapoji motor A k ovladani
rypadla. Potom lampu zhasne a couva ve sméru dotykového senzoru. Dava-li
dotykovy senzor informaci, Ze narazil na prekazku, robot po narazu couvne, rozsviti
svételny senzor, zapoji opét motor A, zhasne svételny senzor, jede vpred a ukonci
ukol.

Na tomto jednoduchém Ukolu jsme chtéli ukazat moznosti senzori a motord.
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Ukol 2 - jizda po Eerném ovale na specialni podloZce

V tomto Ukole jde o ukazku schopnosti svételného
(barevného) senzoru rozpoznat zadanou (¢ernou) barvu a
pomoci naprogramovani motort B a C a opakovaci smycky
jet po ¢erném ovalu na specialni podlozZce.
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3. Funkce (senzory)

Ukol 1:

Ukol 2:

rozpoznani prekazky ultrazvukovym nebo
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dotykovym senzorem, rozsviceni barevného

senzoru jako lampicky
rozpoznani cerné cary na podlozce svételnym (barevnym) senzorem
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