VEX GO

9 — Detekce a odstraniovani prekazek z pristavaci plochy
na Marsu (oc¢ni senzor, LED naraznik)




Zadani

= sestav robotické vozitko dle navodu

" npaprogramuj vozitko podle zadani

= odzkousej sv(ij model

= prezentuj svoji praci pred ostatnimi zaky
= diskutuj nad rGznymi reSenimi
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Konstrukce robota

Sestav robotické vozitko podle navodu, ktery najdes zde:

N2

!E': https://content.vexrobotics.com/vexgo/pdf/builds/code base/CodeBase Rev6.pdf

Pridej oCni senzor podle navodu, ktery najdes zde: >

S
https://content.vexrobotics.com/vexgo/pdf/builds/code ba
se/CodeBase Eye Forward Rev3.pdf

= pfi konstrukci postupuj presné podle ndavodu
= dbej na spravné zapojeni kabeld
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https://content.vexrobotics.com/vexgo/pdf/builds/code_base/CodeBase_Rev6.pdf
https://content.vexrobotics.com/vexgo/pdf/builds/code_base/CodeBase_Rev6.pdf
https://content.vexrobotics.com/vexgo/pdf/builds/code_base/CodeBase_Rev6.pdf

Konstrukce terénu 1

Pfiprav herni pole s rozmisténymi ,prekdzkami” (koule z papiru — bilé predméty)
a vyznac krizkem stanovisté (start) vozitka:
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Zadani 1

Vytvor program tak, aby:
" ocni senzor detekoval prekazku a vozitko projelo celym povrchem Marsu a vycistilo celou

pristavaci plochu na Marsu

Poznamka:

= Ujistéte se, Ze pouzivate svétlé nebo bile zbarvené predméty, které predstavuji
,prekazku” na pristavaci plose, abyste zajistili, Ze o¢ni senzor tento objekt detekuje.

= Zajistéte, aby oCni senzor umistény na predni strané robota sméroval k prekazce.

= Z4ci mohou pFekazku odstranit, jakmile k ni pfijede vozitko a zastavi se.
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Detekce a odstranéni prekazek — reseni 1

https://education.vex.com/stemlabs/sites/default/files/2021-02/Mars%20Rover%?20-
%20Landing%20Challenge%20Lab%201%20PP%201%20-%2002.mp4
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https://education.vex.com/stemlabs/sites/default/files/2021-02/Mars%20Rover%20-%20Landing%20Challenge%20Lab%201%20PP%201%20-%2002.mp4
https://education.vex.com/stemlabs/sites/default/files/2021-02/Mars Rover - Landing Challenge Lab 1 PP 1 - 02.mp4

jed  dopiedu =
nalezlo oko objekt?

zastav pohon
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Konstrukce robota 2

Ke svému robotickému vozitku s o¢nim senzorem pfidej LED naraznik (do portu 2) podle obrazku:




Vytvor program tak, aby:

= oc¢ni senzor detekoval prekazku, LED naraznik se rozsvitil Cervené na 3 sekundy, poté zhasl
a vozitko projelo celym povrchem Marsu a vycistilo celou pfistavaci plochu na Marsu

vEx o :



jed

dopfedu =

nalezlo oko objekt? J

zastav pohon

set bumper * na cCervenou ¥
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Ruzné konstrukce terénu

Pfiprav herni pole s rozmisténymi ,prekazkami“ (koule z papiru — bilé predméty) a vyznac krizkem
stanovisté (start) vozitka:
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= Co mUze detekovat senzor oci ve tfidé?
= Co kdyz bude na pristavaci ploSe vice prekazek? Co musite pridat nebo zménit, abyste

detekovali vice nez jednu prekazku?
= Pohyboval se vas robot tak, jak jste zamysleli?
= Co jste udélali, abyste ve svém projektu provedli zmény?
= Jaké strategie vyuzila vase skupina k vyreseni ukolu?
= Jak si vedla vase skupina pfi praci?
= Co bylo naro¢né a co bylo uspésné ve vasem kédu?
= Co byste udélali jinak? Co byste udélali stejné?
= Proc si myslite, Ze jste byli Uspésni? Co fungovalo ve vasi skupiné dobre?
= Jak vase skupina zvladala vyzvy béhem soutéze?
= Jak se vase skupina béhem ukolu stfidala?
= Na ¢em byste ve své skupiné chtéli zapracovat nebo pristé zménit?

vEx o

12



Autorem ulohy je Mgr. Hana Hyksova




