Robot s mostem




Prirucka pro ucitele /

Téma

Robot s mostem

Anotace

Naplni vyukového materialu je stavba konstrukce robota
s mostem pro prekonani volného prostoru. V konstrukci
robota je vyuZit senzor pro autonomni jizdu robota pfi
hleddni volného prostoru k prekonani. Programovani|
robota je zaméfeno na jizdu robota, na vyhledavani
volného prostoru, umisténi mostu do mezery a nasledné
prekonani umisténého mostu.

Pomticky

roboticka stavebnice VEX I1Q, pocitac s programy Modkit
for VEX a SnapCAD, stoly pro vytvoreni mezery volného
prostoru

Cilova skupina

74ci 2. stupné Z8

Casova naroénost

3x45 minut

Vzdélavaci cil

Zak:

sestavuje model robota

hledd jina reSeni konstrukce robota
programuje robota podle zadani

vylepsuje feSeni ovladaciho programu robota
hleda jina reseni ovladaciho programu robota

zak prezentuje robota ostatnim zakim

Mezipfedmétové vazby

Fyzika:

Mechanické stroje
Statika konstrukce mostu
Déjepis:

Historie mostu

Klicové kompetence

kompetence k uceni:

zak vyhledava a tfidi informace a vyuziva je v tvlrcich
¢innostech

kompetence komunikativni:

zak formuluje své myslenky v logickém sledu
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zak vyuziva komunikativni dovednosti ke kvalitni
spoluprdci s ostatnimi lidmi

kompetence k feseni problému:
zak voli vhodné zpUsoby feseni problému

zak uziva pri resSeni problém logické, matematické a
empirické postupy

kompetence socialni a personalni:
zak ucinné spolupracuje ve skupiné
zak prispiva k diskusi v malé skupiné

zak chdpe potrebu efektivné spolupracovat s druhymi pfi
feSeni daného ukolu

Informatika zak rozdeéli problém na jednotlivé fesitelné Casti a
navrhne a popiSe kroky k jejich Feseni

zak navrhne rtzné algoritmy pro feseni problému

zak v blokové orientovaném programovacim jazyce
sestavi prfehledny program pro vyreseni zadaného
problému

zak program otestuje a opravi v ném pfipadné béhové a
logické chyby

zak pouziva opakovani, vétveni programu, proménné

Materidly vznikly v rémci projektu ,METODIKA A VZOROVE ULOHY V ROBOTICE (VEX IQ A VEX EDR)“
financovaného z prostfedk(l Evropského fondu pro regionalni rozvoj — OP Podnikani a inovace pro
konkurenceschopnost a realizovaného AV MEDIA, a.s. ve spolupréci s Pfirodovédeckou fakultou

Univerzity Hradec Kralové.

Autor: Mgr. Petr Coufal

Datum vytvoreni: ¢ervenec 2018
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Historie mostu

Prvnimi mosty byly kmeny stromU spadlych pres vodni toky ¢i jiné prekdzky. Pozdéji toho
¢lovék vyuzil pro vystavbu vlastniho premosténi z kmen( porazenych stromda. A zlepSovani
technologii obrdbéni dfeva umozZnilo ¢lovéku stavét jiz soudobé mostni konstrukce. Po
drevénych kladach a opracovanych tramech poloZenych pres prekazku, byly stavény mosty

7 delsi, které vyuzivaly kamenné pilite. V
nékterych oblastech byly dostupnéjsim
materidlem lidny, ze kterych se stavély
tzv. visuté mosty, napf. Incka fise.

V Fimské Fisi znali klenbu, kterd je jednim
ze zakladnich stavebnich prvk( nejenom
kamennych mostl. V blizkosti velkych
mést se stavély akvadukty (nékteré z
téchto staveb stoji dodnes). Po pdadu fise
stavitelé v nastupnickych statech snazili
navdazat na fimské znalosti. Romanské mosty pfimo vychazely z fimskych vzord. Nastup gotiky
a rozvoj mocnych kralovstvi konstrukci mostu zdokonalil. Mosty se stavély s vétSimi oblouky
(z této doby pochazi nejstarsi mosty v CR). S ndstupem renesance a s ristem vzdélanosti doslo
k dalSimu vyvoiji.

Obrdzek 1 Rimsky akvadukt u Tarragony ve Spanélsku. [1]

Velké zmény ve stavbé mostll pfinesla industrializace. Rozvoj Zeleznice zvysil poptavku po
téchto stavbdch, které musely byt levnéjsi a odolné;jsi. Nejprve se stavély jesté mosty dievéné
a viadukty z kamene a cihel. Postupné byla stale vice vyuzivdna litina. Prvni most, tzv.
Ironbridge, z litiny byl postaven roku 1779 pres feku Severn v Anglii. Jakmile se zdokonalila
vyroba oceli, zacaly se stavét mosty ocelové. V 19. stoleti a 20. stoleti dosahla ocel takové
pevnosti, Ze mohly byt budovany mosty retézové a lanové o velkych rozpétich. Ve 20. stoleti
byl pro konstrukci mostl a viadukt rozhodujici beton, Zelezobeton a predpjaty beton. [1]

Roboti s mosty

Konstrukéni robotické stavebnice umoznuji
snadnou stavbu mostni konstrukce a jeji
umisténi do mezery, kterou ma robot
prekonat. V pfekonavani volného prostoru se
soutézi  sroboty v nékolika raznych
kategoriich. Nékteré se zaméruji na rychlost
prekonani volného prostoru, dalsi se zaméruji
na prekonanou vzdalenost volného prostoru.
Nejcastéji se soutézi s autonomnimi roboty.

Obrdzek 2 Robot s mostem z konstrukcni stavebnice. [2]

S robotem ze stavebnice VEX IQ mate moZnost vyzkouset sestavit autonomniho robota i
robota na dalkové ovladani.
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Odkazy na zajimava videa robotli s mosty

Model robota s mostem

Zakladni velikost volného prostoru je pro tento model nastavena na 17 cm, tuto vzdalenost si
muzZete nasledné libovolné upravit. Vyzkousejte s robotem prekonat vétsi vzdalenosti.

Rozhodnéte se jestli je moZzné most v mezefe nechat, nebo jej robot ma po prekonani mezery
odvést a pripadné vyuZit k pfekonani dalSiho Useku drahy.
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Stavba robota s mostem

Pro stavbu prvniho robota s mostem vyuzijeme zakladni konstrukci podvozku , Standardni
zakladna pohonu”, kterou nasledné vhodné vylepSime pro pfemosténi volného prostoru.

1)

Podle ptirucky ,VEX 1Q Instalaéni pokyny“ postavte zdkladni konstrukci podvozku ,,Standardni
zakladna pohonu*.

o

T TIP: Navod stavby podvozku naleznete na stranach 4 a7 9.

Takto vypada postaveny robot podle ptirucky.

i

2x

e ——
— 228-2780-001%L: 50

\

\ b3
‘lw \\
Pfipojte inteligentni
zarizeni k oznacenému
portu mozku robotu

Clawbot I1Q Robot Autopilot
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2)

Konstrukci robota nejprve trochu upravime, aby bylo mozné provadét dalsi dpravy konstrukce.
Vyménime dlouho kovovou osi¢ku u levého predniho kola, za kratsi plastovou osic¢ku (L=4).
Dale oto¢ime cerné spojovaci dilky, které spojuji stfedni ¢ast robota. Umistime je blize
k motoriim, jak je patrné na obrazku.

¥

"\ (TN ST S

3)

Konstrukci robota doplnime o senzor pro méreni vzdalenosti, ktery bude sledovat volny
prostor pod predkem robota tak, aby robot mohl zastavit na hrané a mohl premostit volny
prostor. Postupujte podle obrazk(.

Senzor pro méreni vzdalenosti je pfipojen na portu 3.

Nasledujici obrazky zachycuji drzdk senzoru pro méreni vzdalenosti.
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Nasledujici obrazky ukazuji uchyceni drzdku senzoru pro méreni vzdalenosti. V konstrukci
robota je dilezité umisténi drzaku predevsim v predni ¢asti tak, aby nebranil vyklopnému
mechanismu v pohybu

4)

Konstrukci robota doplnime o vykldpéni mostu pro premosténi volného prostoru.
Mechanismus vyklapéni tvofi jeden motor s prevody ozubenych kol, které nataceji cely
mechanismus a umoznuji vyklopeni mostu na pozadované misto.

Motor je pfipojen na portu 4.

Na ndsledujicich obrazcich je patrné umisténi a sestaveni konstrukce vyklapéni.
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Obrazek konstrukce vykldpéni s nalozenym mostem.

Konstrukce mostu je urcena pro prekonani volného prostoru v sifce 17 centimetr(l. Na dalsSim
obrazku je patna konstrukce mostu, ktera je tvorena dlouhymi dilky (2x16) na délku a na Sifku
spojena dilky (2x10) tak, aby po mosté mohl robot snadno projet. Predni ¢ast mostu vyuziva
zardzku, aby most pfi uklddani neujel mimo volny prostor.
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5)

V zadni ¢asti robota jesté doplnime podpéru pro vyklopny mechanismu. Konstrukce podpéry
je jednoduch3, je sestavena ze tfi delSich dilk((1x8) a Sesti modrych spojek. Na obrazku je vidét
umisténi podpéry do konstrukce robota.

Takto vypada postaveny zakladni robot s mostem. Konstrukci robota upravte a vylepsete tak,
aby byla lepsi v pfekonavani volnych prostora.

= TIP: Pouzijte jiny zplsob pokladani mostu do mezery.

TIP: Inspirujte se konstrukci robotl z redlného svéta nebo ze soutézi robotu.
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Programovani robota s mostem
K programovani robota vyuzijte prostredi programu Modkit for VEX.
1)

Vytvorte ovladaci program pro robota s mostem tak, aby dokazal jet rovné az k hrané volného
prostoru, kde zastavi. Potom robot pfiblizné 5 centimetr( zacouva zpatky.

TIP: PFi tvorbé programu vyuzijte senzor pro méreni vzdalenosti.

njn : . : ; : MOST () - LA

< ¥t DRIVETRAIN €0 DISTANCE &8 MOTOR

[ Modkit for VEX - Edita T
1D Ty MOST ) [ P W
Slot 1 >
VEXIQ v =, |E3 BRAIN S} DRIVETRAIN 3 DISTANCE @8 noTor

IFTI N | HELLO
play sound Alarm v
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S DRIVETRAIN @D DISTANCE
v Drivetrain -
set drive speed to m %
S&T Turn s o %
set drive speed to m %
when | STOP =
. EEm
set Holding to ({IIEQ -
» E=8 Brain
Output
v Jidi Drivetrain
Turn LEFT v
| i li————— |
1l

Vytvoreny program doplnte tak, aby robot s mostem vyuzil vyklopny mechanismu s umisténi
mostu do mezery. To znamend nejprve sklopeni vyklopného mechanismu a umisténi mostu

do mezery, nasleduje couvani robota zpdatky. Po uvolnéni mostu z vyklopného mechanismus,
staci tento mechanismus vratit zpét.

@)

TIP: Postupujte po jednotlivych krocich, nejprve vyklopte most, az potom postupujte
dalSimi kroky.

" . " i MOST_ ’ EILAL

Slot 1 b
¥af DRIVETRAIN € DISTANCE &8 MoToR

set LoD to row ([ corunn (E

b

il

Brain

print

play sound Alarm ¥

play note €1~ HALF v
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MOST_

tidi DRIVETRAIN X3 DISTANCE

. A |
Drivetrain o

f
- 11z =
drive FiD v L4
- - set drive speed to m % - - -m
set turn speed to % b

set drive speed to m %

set timeout to " sec i i ihen  STOP v ) ) ) G 1 ) ) .
(] et drive sped o (O 3
set Howeing o (IR ' ' ' ' ' - GRER == a
» E=3 Brain
Output
v i orivetrain

turn LEFT «

drive FWD ~

]
]

VEXIQ ¥ 2, |ED BrRAIN

P

Yt DRIVETRAIN €1 DISTANCE

Satu =

v @ Motor J—J

wait (W) sec
set velocity to % v —
. set max power to m %

setnlxpwertom % D mm deg v
= Dbroadcast 0ZADU = =

set timeout to m sec

set Holding to ON v

» B8 Brain

gt

v @ Motor
spin to m

arin R CRD s -

B e B

!

3)

Vytvoreni program doplite tak, aby robot prejel most umistény nad volnym prostorem
a pokracoval v rovné jizdé dal.

O

TIP: Pozor, aby robot pfi jizdé pres most nespadl dola.
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BRAIN

when

e . . —— . . . . o
v 3} orivetrain drive m v
- p—-— T
set turn speed to % : : ; y - - 5 5
set drive speed to m % - - - . o o o
A when | STOP v
set timeout to m sec . . _ — 2

set Holding to m
» B3 Brain
L - - - - - - - £ uhen DOPREDU v B - -
v Drivetrain -
) ) ) ) ) ) ) | et drive speed o (IR +
Turn LEFT v - - - - - - - ¥ drive -REV - E D mm v c

drive

|
(]

S} DRIVETRAIN 3 DISTANCE

Setup - -

set velocity to m % v : P

set max pover to (EERD %

set timeout to sec

't Holding to ON v
s deg ~

» E=8 Brain

Outout
¥ O Motor

spin to deg
spin YR m deg v
EE - —eves B
]

Vyzkousejte robota s mostem k prekonani rtizné velkych volnych prostord. Upravte konstrukci
robota a mostu, vylepSete program tak, aby vas robot prekonal co nejdelsi volny prostor.

5)

Odprezentujte svého robota s mostem ostatnim spoluzakiim. UkaZte jim vlastni feSeni
programu a Upravy v konstrukci robota. Do prezentovani zapojte vSechny ¢leny tymu.
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Co dal délat s robotem s mostem?

e \Vymyslete novou strategii prekondvani volného prostoru tak, aby robot s jednim
mostem prekonal vice mezer umisténych za sebou.

e Vytvorte skladaci konstrukci mostu a novy mechanismus pro umisténi mostu do
mezery.

e Vymyslete novou konstrukci mostu a novou strategii jeho pokladani do volné mezery.

® Vytvorte ovladaci program pro dalkové ovladani a ovladejte robota pfi pfekonavani

volného prostoru dalkovym ovladanim.



Prirucka pro ucitele /

Pouzité zdroje

[1]

[2]

3]

Mostr. In: Wikipedia: the free encyclopedia [online]. San Francisco (CA): Wikimedia
Foundation, 2017, 26.5.2018 [cit. 2018-07-20]. Dostupné z:
https://cs.wikipedia.org/wiki/Most

Bridge Launching Lego Robot. In: Instructables — How to make anything [online].
Instructables, 2010. [cit. 2018-07-20]. Dostupné z:
https://www.instructables.com/topics/Bridge-Launching-Lego-Robot/

VEX 1Q Instalaéni pokyny. In: Skoleni a digitalni u¢ebni materidly na portalu -
Veskole.cz: VEX 1Q Clawbot - ndvod k sestaveni [online]. [cit. 2018-07-15]. Dostupné
z: https://www.veskole.cz/downloads/VEX/VEX_IQ_Clawbot-navod_k_sestaveni.pdf



Prirucka pro ucitele /

Prilohy
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robot_s_mostem.mk4v Ovladaci program pro robota
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