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UKOLOVY LIST

Aktivita projektu Obloha na dlani - Laborator védomosti

ROBOT NA PASOVEM PODVOZKU
K EVALUACNIM PROGRAMUM
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Na zakladée

d.

Hvez
a

Huvbzdarn,

sestaveného a

Ared v Partizdnskom
o Valabské Mezifidi

Igoritmu

naprogramujeme

robota pomoci

jednoduchého softwaru Lego Mindstorms NXT. Jednotlivé kroky si popiSeme.

Ukol 5 (program - R7-ukol5)
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EUROPSKA UNIA
* EUROPSKY FOND
by REGIONALNEHO ROZVOJA

**

* ok

SPOLOCNE BEZ HRANIC

Na obrazku 1 je
zobrazeny cely
program.

Na obrazku 2 je
zobrazeny prepinaci
blok a konfiguracni
panel pro ultrazvukovy
senzor. Jde

o rozhodovaci akci,
takZe jinak se bude
robot chovat

v pripadé, ze je
dodrZena podminka
pro ultrazvukovy
senzor (vzdalenost 35
cm od prekazky), jinak
pri nedodrzeni této
podminky.

|
M Zlinsky kraj

Tato akce je realizovdna s finanéni
wypomod Zlinskéno kraje
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PROGRAM P EURGPSKA UNIA
CEZHRANIENEY o T EUROPSKY FOND
SPOLUPRACE * by REGIONALNEHO ROZVOJA
2007 SLOVENSKA REPLBLIKA ot .
2013 CESKAREPLBLIKA ol SPOLOCNE BEZ HRANIC

Na obrazku 3 je
zobrazeny prikaz

a konfiguracni panel
pro barevny senzor
naprogramovany
pomoci prepinaciho
bloku v pripadé je
podminka zadana pro
ultrazvukovy senzor
pravdiva.

Na obrazku 4 je
zobrazeny prikaz

a konfiguracéni panely
pro motory B a C pri
pravdivé podmince pro
ultrazvukovy senzor.
Robot jede dal po
cerné care, ale snizi
rychlost.

Cinnost motord B a C
zavisi na splnéni
podminky pro
barevny senzor (viz
program R7-ukol2).

|
M Zlinsky kraj

Tato akce je realizovdna s finanéni
wypomod Zlinskéno kraje
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SPOLOCNE BEZ HRANIC

Na obrazku 5 je

zobrazeny prikaz
a konfiguracni panel

pro barevny senzor
naprogramovany

pomoci prepinaciho
bloku v pripadé, zZe

je podminka zadana

pro ultrazvukovy
senzor nepravdiva.

Na obrazku 6 je
zobrazeny prikaz

a konfiguracéni panely
pro motory B a C pri
nepravdivé podmince
pro ultrazvukovy
senzor. Robot jede
dal po cerné care,
ale rychlost
nesnizuje.

Cinnost motord B a C
zavisi na splnéni
podminky pro
barevny senzor (viz
program R7-ukol2)

|
M Zlinsky kraj

Tato akce je realizovdna s finanéni
wypomod Zlinskéno kraje



