14 - Zastav robota




Zadani

Zastav robota

Robota mliZeme naprogramovat tak, Ze se rozjede a pfi urcité

udalosti automaticky zastavi. K zastaveni vyuzijeme senzory, které
v pohybu dle potreby. ma robot zabudované.

Pro€ zastavi? Ktery senzor reaguje?

Najede na Caru Senzor detekce Cary
(v dolni ¢asti)

Naucte robota zastavit

Robota naucime zastavit,

pokud:

najede na ¢aru
narazi do prekazky Narazi do prekazky Akcelerometr (uvnitf)
pred nim bude objekt

Detekuje objekt Senzor rozpoznani objektu

detekuje ¢ervenou barvu (v pfedni &asti)

Detekuje urcitou barvu Senzor rozpoznani barev
(v pfedni Casti)
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Zastav robota

Program lze vytvorit
v prostredi kddovaciho panelu
i v softwaru VEXcode 123.

Caru mudzete nakreslit tenkou
i tlustou, robot reaguje na
zménu barvy.

000
> whenstart123
+ drive until object %
* |playhonk L
* turn random 7
+ go to start Q

Zadani 1

Naprogramuj robota, aby zastavil, pokud najede na ¢aru.
Pro spravné reseni musime vyresit dva ukoly:
® robot neustale kontroluje, zda je pod nim c¢ara
(opakovani cyklu)

e pokud pod nim bude ¢ara, musi se rozhodnout, Ze zastavi
(podminka)
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Zastav robota

Program lze vytvorit
v prostredi kodovaciho panelu
i v softwaru VEXcode 123.

Caru mGzete nakreslit tenkou
i tlustou, robot reaguje na
zménu barvy.

000
> whenstart123
+ drive until object %
: play honk <
* turn random 7
+ go to start Q

Programovani

Pro naprogramovani budete potrebovat nasledujici prikazy.

Zkuste je spravné poskladat.

drive until line ‘!L

when start 123 O

oot

drive forward *+ until line »

=
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Zastav robota

Podminka je schovana

v prikazu “drive until”.
Robot jede, dokud neni
podminka splnéna. Pokud je
podminka splnéna, zastavi a

pokracuje v béhu programu.

000
> whenstart123
+ drive until object %
: play honk <
* turn random 7
+ go to start Q

Reseni

Spravneé poskladané prikazy zajisti, Ze se robot po najezdu na ¢aru

automaticky zastauvi.

when start 123

drive until line

O
t

drive

forward + uniil line =
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Premyslej

Zastav robota

Jak zménis vytvoreny program, aby se robot zastavil pri
detekovani objektu nebo pfi srdzce? Zmén zplsob detekce a
upravit, aby reagoval na vyzkousej, jak robot reaguje.

detekci objektu nebo na

Program lze jednoduse

srazku.

drive until crash ‘E;}

. . . drive forward * uniil line =
drive until object ‘E.,

000
> whenstart123
+ drive until object %
: play honk <
* turn random 7
+ go to start Q
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Zadani 2

Zastav robota

Naprogramuj robota tak, aby zastavil pfi detekci Cervené barvy.

Pokud chceme, aby robot Budes potrebovat nasledujici pfikazy. Zkus je spravné poskladat.

zastavil pri detekci urcité

-

dri tilohiact 2 ®
@. AgEEEEN

2
L

barvy, bude program
slozitéjsi.

stop

000

> when start 123 [»)

when start 123 O
+ drive until object %

eyedetects red v ?
. stop driving
. playhonk « lf red @ -
' turn random 7 .
+ go to start Q

vEx 123




Reseni

Zastav robota

Zde je moZné reSeni zadani:

when start 123 /w
s

drive until object ’

if red

V prvnim pripadé se robot po
detekci Cervené barvy zastavi
a program se ukonci

(v kddovacich kartickach

neexistuje prikaz pro zastaveni

samotného pohybu). eye detects red v ?

, ., v stop driving
Ve druhém pripadé se robot

po odstranéni Cervené barvy

drive forward =

rozjede a robot je opét

pripraven detekovat ¢ervenou

barvu. - >
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Vylepseni

Zastav robota

o .. _ Kazdy program lze upravit a rozsirit. Vyzkousej program upravit

VA SRUSE] (RAIEPETE @ ColEreht podle nasledujicich zadani:

SVé programy.

* po zastaveni robot zatroubi

* po zastaveni robot couvne a otoci se o 180°

* po zastaveni robot couvne a otoci se 0 180° a rozjede se
opacnym smérem

* pfi pohybu robot sviti zelené, pfi zastaveni Cervené

* robot jezdi tam a zpét mezi dvéma ¢arami/prekazkami/objekty

000
> whenstart123
' drive until object %
: play honk <
* turn random 7
+ go to start Q

vEx 123



W

Autorem ulohy je Mgr. Radovan Mikes




