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Abstrakt

Tato praca rozobera problematiku riadenia robotaavebnice LEGO
Mindstorms. Hlavnymi ciémi tejto prace bolo preskimanie moZznosti riademiaotov,
ich vyuZitie pri vy&be a taktieZ vytvorenie nieRkych samostatnych uloh, ktorych
vyslednym prepojenim vznikla hlavna ulohac¢&oplnenia jednotlivych uloh vyuzivaja
roboti vSetky dostupné senzory,cak ¢leny a vzajomnu koordinaciu. Praca taktiez
analyzujecinnosti svetelnych, tlakovych, ultrazvukovych a keuych senzorov ako aj
ginnosti servomotorov a hlavnej riadiacej kocky, rétslGzi na riadenie robotoCas’
prace sa zaobera programovanim robotov pomocouiggmgMINDSTORMS NXT.
Vysledkom prace je podrobny popis vypracovania ¢éldrych uloh, ktoré mézu sliZi

ako navod na laboratérne ¢gnia k predmetom spétych s témou prace.



Abstract

This work deals with control of LEGO Mindstorms a#b. The main goal were
to investigate, whether this technology is suitablbe used in the teaching processes,
and if so, to create a set of independent exeraisedsing construction and
programming of the robots. The robots can use ssnactuators, and communication
channels to fulfill individual tasks. This work alprovides the description of individual
sensors (e.g. light, pressure, ultrasonic, anddgsensors), as well as the description of
available acruators. In addition, this work caroasrve as a guide to programming of
LEGO robots. The outcome is a detailed descrippioindividual exercises, along with
the solutions.
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UvOD

Lego Mindstorms je novou generaciou robotickychié&y®v Lego, urenych k
podpore vzdelavania. Ziakov a Studentov uvadzavdtassedy a techniky, pomaha im v
Studiu z&kladnych zakonitosti prirodnych vied watanatematiky, informatiky, fyziky
a to formou zabavnyatinnosti.

Lego systéem umaitije Studentom navrhovamodelovd a testové robotov na
zaklade ich predstavivosti, Sikovnosti a vedomaikanych z roztinych predmetov.
Kolektivha praca pri rieSeni rozmanitych uUloh padnpe Studentov k tvorivosti,
zdokonduje ich komunik&né schopnosti, zlepSuje ich schophawientovd sa v
probléme a planov¥goostupy pri rieSeni vyskumnych dloh.

Stavebnica Lego Mindstorms obsahuje diely na zesia rozlénych robotov.
Roboti maju moznasvyuziva’ rdozne senzory pre ziskavanie informacii z okdNa.
zaklade tychto informécii sa m6zu rozhoddwkU ¢innog’, respektivetas’ programu
vykonaju. V programe MINDSTORMS NXT sa pomocou peogovacich blokov daju
naprogramovéa rozne programy, daka ktorym je robot schopny vykondveozlicné
¢innosti a pInf Ulohy. Hlavnou riadiacou jednotkou robota je Ldgmdstorms NXT
kocka, do ktorej sa nahra program zipaa cez USB kabel, alebo bluetooth spojenie.
Senzory ako aj aké ¢leny su prepojené s NXT kockou pomocou Specialrigatbiov,
ktoré sa pripajaju do jednotlivych porta¥ag’ portov oznéena pismenami A,B,C,D je
uréend pre pripojenie senzorov a drufa&’ s ozndenim 1,2,3 je Wena pre pripojenie
akenych ¢lenov. Roboti mézu taktiez vyuZitva pre vzdjomna koordin4ciu
a komunikéciu technoldgiu bluetoothfaka ktorej si mézu posigladzne informécie
pomocou sprav.

Cielom bakalarskej prace je preskimanie moznosti riadesbotov Lego
Mindstorms, popigatechnické informécie dladom tychto robotov, preskuthach
mozné vyuzitie na dely vywby a v neposlednom rade, napispodrobny popis
vypracovania jednotlivych uloh, ktoré moézu stiako navod na laboratorne ¢&gnia

k predmetom spatym s témou prace.



1. TECHNICKE INFORMACIE [1]

Lego Mindstorms NXT pozostava z hlavnej riadiacecky NXT, zo Styroch
senzorov (dotykovy, zvukovy, svetelny, ultrazvukpvytroch interaktivnych
servomotorov. K baleniu sa eSte okrem samotnyohdesti priloZzeny aj programovaci
program MINDSTORMS NXT.

Obr. 1. Riadiaca kocka NXT so zapojenymi senzor@hcaymi ¢lenmi

1.1 Riadiaca kocka NXT

Kocka NXT je mozgom robota Lego Mindstorms. Je mteligentna kocka
riadena poitacom, ktora umoiuje oZivenie robota, jeho inteligentné spravanie
a vykonavanie r6znyctinnosti.

Pozostava z display, Haliel na ovladanie, reproduktora, bluetooth, USBrt,

vstupnych portov pre motory a senzory. Motory azeeynsa k NXT pripajaju pomocou
kablov. Kocka NXT je napdjana Siestimi tuzkovymitdseami typu AA/LR6 alebo
akumulatorom. Kvoli vEmi rychlemu vybijaniu batérii je vyhodnejSie zakipi

akumulator. Pripojenie k PC sa realizujeltez USB kabel alebo cez bluetooth.



Technicka Specifikacia:
e 32 bitovy mikroprocesor ARM7
* 256 KB FLASH, 64 KB RAM
* 8 - bitovy mikroprocesor
 4KB FLASH, 512 B RAM
» Bluetooth® komunikacia, Bluetooth triedy Il V2.0ropliant
 USB 2.0 port (12 Mbit/s)
» 4 vstupné porty, 6 vodibva digitalna platforma
» 3 vystupné porty, 6 votiova digitalna platforma
e maticovy displej, 60 x 100 pixlov
» reproduktor, 8 kHz kvalita zvuku
» elektrické zdroje: nabijacia lithiova batéria, aébAA ¢lankov

USB port

K portom oznéenym A, B, C sa Hiﬁ
pripdjaju interaktivne servomotory. |
|

.
f
" ;
e 3
Reproduktor
K portom ozn&enym 1, 2, 3, 4 sa nxr P

pripéjaju senzory.

Obr. 2. Riadiaca kocka NXT — spdsob pripajania esemza aknych¢lenov



1.2 Senzory
1.2.1 Dotykovy senzor

Dotykovy senzor je ako vypitamoéze by zapnuty, alebo vypnuty. Dava
robotovi zmysel pre dotyk. Dotykovy senzor je mozZpeda® do NXT modelu
a naprogramovachovanie modelu tak, aby reagoval na stawetla ¢i uvolnenia

(zapnuté - vypnuté).
'l ezl
zatkny uvneny Kliknutie

1.2.2 Senzor zvuku

Zvukovy senzor deteguje intenzitu zvuku v decibel@B) od jemnych tichych
zvukov az po hlasné. Zvukovy senzor pracuje s #B,aqs dBA.
» dB - vSetky snimané zvuky vratane vysokych, aldbkych frekvencii,
ktoréTudské ucho negaoije.
» dBA —len zvuky, ktoré ptuje 'udskeé ucho.
Zvukovy senzor meria akusticky tlak do urovne pkite 90 dB,éo odpoveda hluku
beZiacej sekiky na travu. Udaje o zvuku, ktory je ditany, je Lego MINDSTORMS
NXT zobrazovany v percentudlnom rozsahu. Napr2%-£odpoveda tichu v izbe,
5-10 % odpoveda vzdialenému rozhovoru, 10-30 %Zeavor v blizkosti senzoru,
30-100 % odpoveda hinosti v prostredi s hlasnou hudbou. Tieto rozsatupavedaju
zvukom vo vzdialenosti 1 m od senzoru.
Po pripojeni zvukového senzoru k NXT modelu je néopnogramové jeho chovanie

pod’a hodndt tohto senzoru.
10



1.2.3 Svetelny senzor

Svetleny senzor je jednym z dvoch senzorov, kton@ziuju robotovi vidie'.
Svetelny senzor umdije robotovi rozligi svetlo a tmu. Dokaze rozpozhatenzitu
svetla v miestnosti a zmerantenzitu svetla farebnych povrchov na zakladeapeiného

svetla.

. . Toto vidialudské @i.
XY DO

T .. Toto vidi robot prostrednictvom
svetelného senzora.

Pridanim svetelného senzora k NXT modelu mézemaranovad jeho chovanie

v zavislosti na zmene intenzity svetla.

1.2.4 Ultrazvukovy senzor

| s 5o

Ultrazvukovy senzor umaiije robotovi vidi¢, h'ada’ predmety, vyhyba sa
prekdaZzkam, meravzdialenog a zaznamenavapohyb. Ultrazvukovy senzor vyuzZiva
rovnakych vedeckych principov ako netopieri: meszaialenos na zaklade vypiu
¢asu, behom ktorého dorazi k predmetu zvukova vimaocau sa vrati — rovnako ako
ozvena. Ultrazvukovy senzor meria vzdialahog centimetroch aj v palcoch
a zobrazuje ich na displeji. Dokaze zmievadialenos od 0 do 255 cm s presnosi +/-
3cm. NajlepSie sa ziskavaju data o predmeto¢Sioh rozmerov. Predmety vyrobené
z makkych materialov a zaoblenych tvarov (naprtitty) alebo predmety, ktoré su
prilis tenké alebo malélada senzorazsie. Pripojenim ultrazvukového senzoru k NXT
modelu mézeme chovanie modelu prograntoma zaklade udajov z ultrazvukového
senzora. Ak sU v miestnosti déaviacej ultrazvukovych senzorov, mézu sa vzajomne
rusit.

11



1.3 Interaktivny servomotor

Pohyb robota umadaitju tri servomotory. Kazdy motor ma vstavany ota
senzor o umo#iuje presnejSie ovladanie robota. Roasenzor meria otanie motora
v stupioch alebo celkové otanie (s presnosu +/- jeden stupg. Jedno otéenie
zodpoveda 360 stipm, takZe pokia nastavime motor na d@@nie o 180 stujpch,
motor sa otdi o pol ot&ky. Vstavany rotény senzor v kazdom motore unioge
nastavenie rdznych rychlosti motorov s réznymi \wnwikastnymi parametrami.

Tachometer Motor Prevody Nosny hriadé s otvormi
(rotatny senzor) pre pripojenie kolies.

Obr. 3. Interaktivny servomotor

12



1.4 Bluetooth komunikacia

€3 Bluetooth’

Bluetooth je technolOgia, daka ktorej sa daju posi€laa ziskavé data bez
pouzitia drotov a kablov. ¥aka tomuto zariadeniu sa daju vyfag programy a spravy
medzi kockami NXT. Da sa taktiez zariadbezdrétové spojenie medzi ditacom
a robotom a vyskusatak programy okamzite, aj &eje robot na opmej strane
miestnosti.

Bluetooth komunikaciu je vhodné potii nasledujucich pripadoch:

* Pre prenos programov z@taca do NXT kocky bez pouzitia USB kabla.

* Pre prenos programov z iného zariadenia ako {gtago(napr. mobil) vratane

NXT kocky.

* Pre prenos programov dbalSieho NXT zariadenia, alebo skupiny zariadeni.

Skupinu tvoria viacej ako tri NXT zariadenia.

* Pre komunikaciu medzi dvoma robotmi pomocou posiala prijimania sprav.
Telefon s Bluetooth sa da vytizna ovladanie robota. Da sa dokonca powo
kvalitny senzor — napr. senzor fotoaparatu.

Nadviazanie spojenia medzi NXT kockami sa reafizggomocou menu
Bluetooth v nastaveniach kocky NXT. Prilbb@ nastavenia volime kanal cez ktory
budd NXT kocky spolu komuniko¥aMame moznaszvolit’ jeden zo Styroch kanalov.
Prvy, druhy a treti kanal slizia na komunikaciu medbotom, ktory je zvoleny ako
Master s robotmi, ktorym bola pridelend hodriddlave Slave m& moZnos s robotom
ktory je pripojeny akaVlaster komunikova iba cez nulty kanal a to za podmienky, Ze

uz prijal nejakd spravu od robota s hodimasMaster.

1 (EE—— .|

R
. i ) | Aktivacia :

& f- M"q Bluetooth . éD 4
- @@ i . :Y .' |

Obr. 4. Bluetooth
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2. SOFTWARE

LEGO Education a National Instruments sgo® vytvorili LEGO
MINDSTORMS Education NXT software, ktory je zalo¥ema intuitivnej praci
v ikonografickom prostredi, vhodnom ako pre Uplnyefiatocnikov, tak pre expertov
na programovanie. LEGO MINDSTORMS Education sofewvge optimalizovanou
verziou profesionalneho grafického programovacietéstroja LabVIEW, ktory je
pouzivany technikmi a vedcami celého sveta k naarhmnstrukciam a ovladaniam
produktov ako su MP3 prehrése DVD prehravée, mobilné telefony, bezpeostny
air bag v autach, dit
Strueny preffad:

Obr. 5. Pracovna plocha programu Lego MindstdiXs

1. Robot Educator —Cag’ v ktorej sa nachadzaji navody na zostavenie
a naprogramovanie niekoych druhov modelov robotov.

2. Moj portdl — Poskytuje pristup kwww.MINDSTORMSeducation.com behom

programovania robotov . Na stranke sa daju Zisk@zne napady, tipy
a Yahova programy, zvukové efektydalSie skvelé moznosti.
3. Panel nastrojov — Obsahuje ¢agtejSie uzivané prikazy z programovej ponuky.
4. Pracovna plocha — Priestor na obrazovke, kde pgrabiprogramovanie.
Programovanie na pracovnej ploche prebieha pomogmesuvania

14



programovacich prikazov z programovacej palety magnamovaciu plochu
a ich nasledné spajanie do sekirgith zvazkov.

5. Malé pomocné okno s napaieu

6. Mapa pracovnej plochy — Nastroj k jednoduchému pasiiu po pracovnej
ploche.

7. Programovacia paleta — Obsahuje vSetky potrebmk@zyri(bloky) potrebné pri
programovani. Tabulatory v spodnéasti palety umaiuju prepind medzi
obecnou paletou (obsahuje ¢egtejSie pouzivané prikazy), Uplnou paletou
(obsahuje vSetky prikazy) a upravenou paletou (ukeaprikazy, ktoré si
uzivatd moze stiahntiz internetu alebo sdm vytvori

8. Konfiguratny panel — Kazdy programovaci prikaz ma konfigayapanel, ktory
umoziuje upraw tento prikaz z Fadiska Specifickych vystupov a vstupov.

9. Panel riadenia — P&lacidiel riadiacej jednotky umdaitlje ahova programy
(alebo ich¢asti) z paéitaca do NXT kocky. Pomocou riadiacej jednotky sa daju
taktiez zmeni nastavenia NXT.

10.0kno NXT — Toto dialégové okno poskytuje informactepamati NXT
a komunik&nych nastaveniach.

2.1 Programovacia paleta

Programovacia paleta je rozdelena na tri rézneiskup
2.1.1 Obecna paleta

Blok pohybu (Move block)

Pomocou tohto prikazu sa ovladaju motory robota.

Blok zaznamu/prehravania (Record/Play block)

Pomocou tohto prikazu sa da zaznaméymrcky pohyb robota a

ten zopakouav ktorom kd'vek mieste programu.

<z Blok zvuku (Sound block)
\w) Blok zvuku umo#uje robotovi vydavé zvuky vratane slov.

15



Blok display (Display block)

Tento prikaz sa pouziva na zobrazenie obrazkusaajpi textu
alebo nakreslenitubovd’ného tvaru na display NXT.

Blok ¢akania (Wait block)

Tento prikaz umatuje robotovi zisti podmienky, neZz bude
program pokréova’. Tento prikaz sa da potizivtedy, kel
chceme aby robot gkal na Specificky zvuk, dotyk alebo dity

¢as a az potom pok& v programed’alej.

Blok cyklu (Loop block)
Tento blok pouzijeme vtedy, ak chceme aby robokopal ukitu

¢ag’ programu stale dokola.

Blok prepinania (Switch blok)
Tento prikaz umozni robotovi uskgtot vlastné rozhodnutie,
napriklad moze fisvlavo kel zap@uje hlasny zvuk, alebo

vpravo, ke’ zapa@uje tichy zvuk.

2.1.2 Kompletna paleta

Obecné bloky:

EE R

Obecné bloky obsahuju také isté ikony aké su dogtwpObecnej palete.

Ak éné bloky:

B EXE 1S

Akéné bloky su prikazovymi ikonami ¢ené k riadeniu vystupnych zariadeni ako su:

interaktivny servomotor, zvuky NXT, display NXT, ugltooth odosielanie, motory,

lampy.

16



Bloky senzorov:

- }

Pouzitim tychto prikazovych ikon v kombinacii smaermi je mozné riadichovanie

robota. Obsahuje ikony senzorov dotyku, zvuku, lavatvzdialenosti (ultrazvukovy
senzor), tlagidla NXT, polohy interaktivheho servomotokigsov&e, Bluetooth prijem,
a starSich senzorov na dotyk, polohu, svetlo atepl

Bloky priebehov:

20«0

. T

Obsahuje prikazové ikony umafice komplexnejSie chovanie robota. Medzi tymito
nastrojmi riadenia stakanie na, opakovanie, logické premenné, zastavmimceho

programu. Programovacie bloky uniioil lepSie vyuzitie Specifickych podmienok.

Bloky s datami:

Prlkazove ikony k nastaveni booleovskych opera@hodnych podmienok, rozsahu

w]

a prahu pre senzory.

Zmeny:

EECED)

Prlkazove ikony pre uUpravu textu, transformovasiselného forméatu na textovy,

nastavenie funkcie spanku NXT, ukladanie datovydbosov NXT, kalibrovanie

senzorov a resetovanie motorov.

17



2.1.3 Vlastna paleta

Moje bloky:

—

Do tohto bloku sa da ulaZzcely program, ktory mozno ako samostatnu prikazketu

pouzt’ kdekd'vek v inom programe

Web prenos:
— =

Blok webového prenosu sa da pawzipripade ukladania programov poslanych

e-mailom, alebo z webovych stranok.

2.2 Konfigura¢ny panel

Kazdy programovaci blok obsahuje svoj konfigma panel, ktory umaiije
upravt’ nastavenia prikazu na Specifické hodnoty. Po miofgikazu na pracovnej
ploche sa zobrazi jeho konfigdrey panel v spodneijasti obrazovky.

Zmenou parametrov na kazdom konfigimam paneli mozno zmehireagovanie na
jednotlivé prikazy. Pokianapriklad chceme aby sa robot pohyboval rychlepigeme

zment vykonnos (Power property) na konfigutaom paneli prikazu pohybu (Move).

=B = & _'_‘_I_l-__. Powen 52@,_. _qt'l -!_‘,_. [?—l ‘
D O 7 Dueation: | 1| {Rotstios =]
I &[] o Mat Action: (5 ] Brake b Coast ‘

18



2.4 Panel riadenia

P& tlacidiel panelu riadenia umaéiaje komunikaciu medzi pdtacom a NXT kockou.

Tlagidlo ,NXT
window"
poskytuje pristup
k pamati NXT

a nastavenie
komunikacit

Tlacidlo,Downloa
d“ umozuje
prenos programov
do NXT kocky. Po
uskuta@neni
prenosu sa da
program spusti
tlacidlami na NXT
kocke.

Tlacidlo ,Download and run
selected” prenesie a spusti
len¢ag’ programového
kodu

Tlacidlo Stop zastavi
beziaci program.

Tlacidlo prenosu programu
do NXT kocky a jeho
nasledného spustenia.

19




3. PRAKTICKA CAST

Zostavenie robotov a ulohy:
Po naStudovani zakladov tykajucich sa konStruovaniavliadania

a programovania robotov stavebnice Lego Mindstosors poskladal dvoch robotov.
KedZe zmyslom mojej prace nebolo navrhowanstrukciu, respektive dizajn robota,
tak som vyuzil navody na zostavenie zakladnyclowymbotov, ktoré sa nachadzaju
v softvéry Lego Mindsotrms NXT &asti s nazvom Robo Center. K dispozicii som mal
Styri r6zne druhy robotov. Prvym bolo vozidlo, dyah robotické rameno, tretim bol
robot, ktory pripomina Skorpidna a poslednym robofe humanoid s nazvom Alpha

Rex.

- 7. e

Mojim vyberom bolo vozidlo a robotické rameno, I&orsom vylepSil

a prispbsobil pre svoju pracu. #s mojej prace som si kladol rézne otazky a Ulady n
ktoré som sa snazil néjodpovede. Postupne som sa dostaval cez jednodichg

k zlozitejSim,¢im sa moja praca stavala zaujimavejSou. Vysledi@migha na ktorej
spolupracuju obidvaja roboti, vyuZivajuc vSetky Wpsé senzory a komunikaciu
prostrednictvom Bluetooth. V nasledujucej kapitbg som chcel spometi@a vysvetl’
vSetky ulohy, cez ktoré som musel pfejsez som sa dopracoval k samotnému splneniu
hlavnej ulohy.
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3.1 Dopravny vozik (podavé lopticiek)

» Konstrukcia, akéné €leny a senzory:

Pomocou navodu som poskladal robota, ktory v mpgeferénej Ulohe slUZi
ako dopravny vozik (podavdopticiek).

Ak¢nymi ¢lenmi tohto robota su tri nezavislé servomotorigtarych dva slazia
na pohyb dopravného vozika a treti sluzi na ovledkinesti pomocou ktorych je robot
schopny uchoyi lopticku. VSetky motory su spojené s NXT kockou cez svoj
samostatny kabel, ktory sa zapoji do portu na N¥dkke s ozngnim A, B alebo C. Je
dolezité vedié cez ktory kabel a port je motor pripojeny, pretqti programovani cez
software Lego MINDSTORMS treba zadéslo, resp. ozngenie portu do ktorého sme
prislusny akny ¢len alebo aj senzor zapojili. Nespravne @emée portu v programe
ma za nasledok nefutikog’ programu a robot nebude vykonévaco by sme chceli.

Na dopravny vozik som umiestnil senzory, ktoré spastupne vsetky pri
svojich ulohach vyuzil. Robot vyuZiva tieto senzodptykovy senzor, senzor zvuku,
svetelny senzor a ultrazvukovy senzor. Kazdy zttysenzorov ziskava informécie pre
robota na zéklade ktorych sa potom robot rozhodigktiez ako pri aénych¢lenoch aj
u senzor je dolezité ich spravne zapojenie doysmgho portu s ozdenim: 1,2,3 a 4.
Pri programovani treba v kazdom bloku senzora #vtdn port ktorym je senzor

pripojeny k NXT kocke.
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 Ulohy pre dopravny vozik:

3.1.1 Uloha 1 pre dopravny vozik

Vytvorit robota, ktory sa vie pohyboweaa reagové na povely, ktoré prima
pomocou zvukového senzora. Po tlesknuti sa robdbd#ohybu smerom dopredu,dke
sa tleskne eSte raz robot sa zastavi a zostahe sté
Potrebné aknécleny: dva servomotory.
Potrebné senzory: zvukovy senzor.

Schémaé. 1

TART STOP

= >

(02§

Po spusteni programu v NXT kocke roltaka na povel. K& zvukovy senzor
zaznamena zvuk, ktory prekifaurcitd hodnotu v decibeloch program sa posunie o krok
dopredu ¢o znamena spustenie obidvoch servomotorov s rgvmakykonom a
ota&kami. Servomotory sa &@ dovtedy poki zvukovy senzor opadnezaznamena

zvuk ¢im sa splni podmienka, servomotory sa vypnu a praggkoxti.

Program 1
Ol (2 = CINE:
EIOIZ I B )
® ’ all) il
1

Na zostavenie programu som pouzil dva typy blokov:
a) blok Wait so zvukovym senzorom

b) blok na ovladanie servomotorov
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1. blok

Wait =

g_,g Contralf Sensar |_TJ -.i_|'; Pott! i1 =iz O3 Cia
L
&E_ | sensor: ?) Sound Sensor =] .: Lntil; Ol e il 5
~ Sound; » |3 | 40 |

0

Po vybrati bloku Wait so zvukovym senzorom sa namoraaticky aktivuje hodnota
Senzorv ponukeControl a hodnoté&Sound Sensorv ponukeSensor V ponukePort je
dolezité zvolf spravnecislo portu do ktoreho sme pripojili zvukovy senzBomocou
ponukyUntil méZeme nastatirozmedzie na akl hlasitbgvuku senzor zareaguje a na
aku nie. V tomto pripade senzor reaguje iba n&ygvktoré maju vysSiu hodnotu ako
40.

2.blok
R LE Por Oa @Ee ©EC ) Power: B o] |— @El
_f Cirection: (= ’E’ %!, el —] ﬂ Dijration 150000 | Unlirited |ZJ|
@ Steeting: [C__|EI p B |3| e ert Action: Btzke
g { &

KedZe pomocou tohto bloku chceme ovlédibidva servomotory sasne, v ponuke
Port zvolime tie porty, do ktorych sme zapoijili servdorg umozujuce pohyb robota.
Direction nam slUzi na nastavenie smeru pohybu robota: dapdozadu alebd ma
robot zastawl. Pomocou vtby Steering sa da nastatizat&anie robota. Hodnotu pod
akou chceme aby sa robotéitonastavujeme pomocou pohyblivého beZzca. V tomto
pripade chceme aby robot iSiel priamo. PonBkaver nam umo#uje nastaui vykon

motorov. Duration nastavime naJnlimeted, pretoZze chceme aby sa motoryilio

neobmedzene.
3.blok
I.l.'ait_ @) Contdl: @ L F Pont: o1 @E O3 04
S B e ) (Somismr [ At o O a6
é) Sound: = [=] |E|
0

V tretom bloku nastavime tie isté hodnoty ako prvom aiodnotu v ponukéntil
ktord zvySime na 60 z dévodu hluku motorov, ktory tmohol zvukovy senzor

zaznamenaako povel.
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0 Pawer A & 100

$E8 Duration; 25 Ratations
=l =

= 'Q_E';- Mext Action; (=1 ?iJ Brake 0 B% Coast

V Stvrtom bloku nastavimBirection naSTOP, ¢o zabezpd& zastavenie motorov a tym

aj robota.

3.1.2 Uloha 2 pre dopravny vozik

Vytvorit robota, ktory je schopny pohybu a reagbove povely, ktoré prima
pomocou zvukového senzora. Po tlesknuti sa robdbd@ohybu smerom dopredu,dke
sa tleskne druhy krat robot sa &tma mieste o 180a kel sa tleskne treti krat robot
zastane.
Potrebné aknécleny: dva servomotory.

Potrebné senzory: zvukovy senzor.

Schémag. 2

STOP
%0°

‘_______

Po spusteni programu v NXT kocke roltaka na povel. K& zvukovy senzor
zaznamena zvuk, ktory prekfaurciti hodnotu v decibeloch program sa posunie o krok

dopredu ¢o znamena spustenie obidvoch servomotorov s rgvmakykonom a
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otakami. Servomotory sa &@ dovtedy pokih zvukovy senzor opéanezaznamena
zvuk ¢im sa splni podmienka, a robot sasdpto 180 aide dopredu dovtedy, pokia

zvukovy senzor nezaznamend posledné tlesknutiegrsetory sa vypnu a program sa

ukori.

Program 2
O @ o2 2 cies il | el © -] ) S I
= Ol ORS C Ole® @
o l o bey a 5}

Na zostavenie programu som pouzil dva typy blokov:
a) blok Wait so zvukovym senzorom

b) blok na ovladanie servomotorov

1. blok
Wait ") Control L E pon: 01 @2 O3 O
) sensor: . 24 Uil il ) alll &
f Sound: == [
o)

Blok 1 nastavime rovnako ako blok 1 v ulahd (kap. 3.1.1).

2.blok
Move 'I‘l Pott: 1a B C S Power: »@_O_ L 1 1
-ff Direction: (=) "E’ i .!‘J, s i—] ﬁ Bt it @
| GRS @ Steating! f‘ﬂ- lﬁ;}- Iert Action! Braka 5 Coast
g ) s

Blok 2 nastavime rovnako ako blok 2 v ulahd (kap. 3.1.1).

3.blok
o S X +4 und O atl O atl] &
f Sound: (e |
0

Blok 3 nastavime rovnako ako blok 3 v ulahd (kap. 3.1.1).
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L E Port: 04 e o A Power: & & 100
Jos Direction: O A o | ol —] =% Cupation: 2,3 | |Fotations
i g LI} o = =
oA @ Steeting: & B lﬁ’} Mext Action: ) !;H Brake = B-? Coast
& £

V Stvrtom bloku nastavimdirection na STOP, ¢o zabezp&i zastavenie motorov
a W’aka nastaveniblext Action naCoastprogram plynule prejde na nasledujuci blok.

5. blok
Move LE Por: Oa O&8 c ) Power: [, | E— @E
. ':if Dripection: CAr G ;} ol :_r"'_?l Craration: | 370 | [Degrees Bl
0 E 5 Stesting: c A Mot Action: O | Brske 5 B Cosst

V piatom bloku mame zvoleny ilRort C, ¢o spbdsobi otfanie iba jedného motora. V
Direction nastavime aby sa motor &t dozaduDuration nastavime n&870 Degrees
(stupiov). Power nastavime na pozadovanu hodnotu. NastaMext Action naCoast

zari aby program vykonal plynule nasledujuci krok

6.blok
Mave LE pon; O a 8 Ot B Powers Bl | @[ 60
,"f Diraction: @4 O ,;-}, ol ‘,_'-.'_?. Duration: | 70 | [Degrees IE|
53 Stesring: B e Mext Action: 12 Bl| Brake 0 B Coast
& £

V Siestom bloku mame zvoleny iba port &, spésobi otéanie iba jedného motora. V
Direction nastavime aby sa motor &sd dopreduDuration nastavime n870Degrees
(stupiov). Power nastavim na pozadovanu hodnotiiaka Next Action nastavenému
naCoastprogram prejde plynule rialSi blok.

7.blok
Move ."k Patt: A B c ) Power: »%—CJ— .gﬂ
' Ef Drirection: o "E’ o) ‘g} o @ fiz‘: Curation: LEnonn | Unlienited B
@ Stearing! fﬁ- '-%} Mext Action Biake Caast
-
_— 7 9, 3

Blok 7 nastavime rovnako ako blok 2 v Ulokhel (kap. 3.1.1), respektive blak 2

v Ulohe¢. 2 (kap. 3.1.2).
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8.blok

ISoun'd Senzor E}

WPt 01 G2 O3 O«
58wl Gl 1§ I o]
Sound: .

Blok 8 nastavime rovnako ako blok 3 v ulahd (kap. 3.1.1), respektive blok 3 v Ulohe

¢. 2 (kap. 3.1.2).
9. blok

9 Durstion | 23 | |Rotations. =

oy N Acions © pll ke O P Coas

Blok 9 nastavime rovnako ako blok 4 v ulahd (kap. 3.1.1).
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3.1.3 Uloha 3 pre dopravny vozik

Vytvorit robota, ktory je schopny sa pohybéyveeagové na povely, ktoré
prima pomocou zvukového senzora a taktiez vyuZieteby senzor na ziskanie
informacie kde ma zastavia ot@it’ sa. Po ot&eni sa vracia spapokid’ nedostane
povel tlesknutim na to aby zastavil.
Potrebné aknécleny: dva servomotory.

Potrebné senzory: zvukovy senzor a svetelny senzor.

Schémag. 3

- [ | ]

START STOP
06 om

| N

i
k -
STOP

CUVNE
+ — E— rgoﬂ' + T—

Po spusteni programu v NXT kocke roltaka na povel. K& zvukovy senzor
zaznamena zvuk, ktory prekifaurciti hodnotu v decibeloch program sa posunie o krok
dopredu ¢o znamena spustenie obidvoch servomotorov s rgvmakykonom a
otatkami. Servomotory sa &@ dovtedy pokif svetelny senzor nezaznamefié@rnu
¢iaru na zemigo pre neho znamenad& kontrastny rozdiel, po zaznamenani zastanu.
Hned na to sa robot na mieste &too 180 a pokr&uje smerom dopredu, pokKia
zvukovy senzor nezaznamend povel tlesknutim, sestam sa zastavia a program

skorti.
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Program 3

O] A 2 e o 3 e &
ElC Jﬁi' clbAml|cis Chedmlc
@) wl e s # =l al] | S
Na zostavenie programu som pouzil tri typy blokov:
a) blok Wait so zvukovym senzorom
b) blok Wait so svetelnym senzorom
c) blok na ovladanie servomotorov
1. blok
ot i Cantral: L E Port: i1 =2 O3 4
L ——
i~ @ Sensor f Sound Senzor [=] “g Lintil: 3l —C}_ all] &
Sound: 40
o

Blok 1 nastavime rovnako ako blok 1 v ulahel (kap. 3.1.1), respektive ako blok 1
v tlohec. 2 (kap. 3.1.2).
2.blok

Lug | Iz
ove .‘k Part: A =B C ) Power: B e P
Ef Drirection: o "E' o) 5} o @ fiao‘: Curation: LEnonn | Unlienited B

: @ Stearing! fﬁ- '-'b:ﬁ- Mext Action Biake Caast
& £

|

Blok 2 nastavime rovnako ako blok 2 v tlahd. (kap. 3.1.1), respektive blok 2 v tlohe
¢. 2 (kap. 3.1.2).

3.blok
[} ‘_ = ; .
=3 T ——r>
= =
@] Light: < [ 40
] } Function: &) *;—' Generate light

V bloku Wait so svetelnym senzorom sa nam automaticky aktitiognotaSenzor
v ponukeControl a hodnotaLight Sensorv ponukeSensor V ponukePort je op&
vel'mi délezité nastavi spravnecislo portu cez ktory sme pripojili svetelny senzor
s NXT kockou. VUntil pomocouLight a vd’by > a< ¢i ndm senzor bude reagaviaa

tmavé alebo svetlé miesta. PosUvanim bezca nastavitlivos® na kontrast, to
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znamenaco senzor bude vniniaako tmavé &o ako svetlé. V ponukd-unction
vyberieme hodnotuGenerate light, ¢o znamena Ze senzor generuje svetlo, ktoré sa
potom odrdza od meraného objektu a senzor naslpdnprijati odrazeného svetla
vyhodnoti farbu, resp. svetkbbjektu. Pokih by sme neozridi Generate light

senzor by meral intenzitu okolitého svetla.

4 .blok
L Por: Oa M. e B Power: & 10
; ;f Direction: @ ‘gj @ “!,'I/ {s) @ E?I Cudpation: 23 Fotations
[ o B8 @ Steeting: = E %} Mext &ction: () pﬂ Brake (= b? Coast

Blok 4 nastavime rovnako ako blok 4 v tlahe (kap. 3.1.2).

5.blok
LE pom: Oa Ge < B Powsrt Dl ————— @ ]
2 Diecion: O O f O& 4 Dustion: | z | [Rotations =)
5 Seeing: [ [ s B[] e Nestaion: G bl erake O b Coan
& 9, "

V bloku Styri nastavim@ort na hodnoty B a C, pretoZze chceme ovi&alasidva motory.
Direction nastavime dozadu, pretoze chceme aby robot c®teering nemenime.
Power nastavime na pozadovany vykdDuration nastavime na ZRotations, ¢o

znamena, Ze motor vykona dvedta A Next Action nastavime n8rake.

6. blok
Move LE o Os 0Oe ol S Power; e @E
S Dimdionn O G 8 O@ =¥ Durtion: | 370 | |Degrees (=]
’@ Steating: £ -%’,« Mt Action: ) Bl| Brake = Bt coast
s £

Blok 6 nastavime rovnako ako blok 5 v tlahe (kap. 3.1.2).

7.blok
Mave LE pon; O a 8 Ot B Powers Bl | @[ 60
o Diecic: O O 8 O =4 Duration: | 370 | [Degrees [
53 Stesring: B e Mext Action: 12 Bl| Brake 0 B Coast
& W

Blok 7 nastavime rovnako ako blok 6 v ulahe (kap. 3.1.2).
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R 4 E Por: Oa ®e ©C A Power! B o] |— | 75
_f Cirection: (= ’E’ o 5;!, el —] fﬁ-‘: Diration! 150000 | Unlirited (=]
@ Steeting: p B[] = rext Action: Btzke

™1

& L £

Blok 8 nastavime rovnako ako blok 7 v ulah (kap. 3.1.1).

9.blok
e 1 Contral: EE o1 G2 O3 04
f Sound: = = [ en
0
Blok 9 nastavime rovnako ako blok 8 v ulah (kap. 3.1.2).
10. blok
B Powernn Wy &) 100
=8 Duration; 23 | [Retations
B S Mert Action: () | Brake O Bk Coast

Blok 10 nastavime rovnako ako blok 9 v ul@gh@ (kap. 3.1.2).
3.1.4 Uloha 4 pre dopravny vozik

Vytvorit' robota, ktory je schopny sa pohybéyvaeagové na povely, ktoré
prima pomocou zvukového senzora, vyuziva svetedng@ na ziskanie informéacie kde
ma zastavl a ot@it’ sa a pouziva tlakovy senzor na to aby zistil Zepred sebou
lopticku, ktoru vie chyti a prenies na iné miesto. Po tlesknuti sa robot d4 do pohybu
smerom dopredu a ide, pokiaezaznamena tlakovym senzorom pred sebouwkapti
Ked ju zaznamena zoberie ju, cuvne,dtsa 0 180° a ide dopredu az dovtedy pbkia
na zemi nezaznamemigrnuciaru. Potom zastavi a lopkiu pusti.

Potrebné akné ¢leny: dva servomotory na ovladanie pohybu robgedan servomotor
na ovladanie robotickych kliesti.

Potrebné senzory: zvukovy senzor, svetelny sendlakavy senzor.
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Schémag. 4

(T. (] STOP

ZOBERIE LOPTICKU

. |
STOP
poe oo

CUVNE

Program 4

O] 28 2 i 1 )
Gle arier S
Q) _ il pes| )

Na zostavenie programu som pouZil tieto typy blokov
a) blok Wait so zvukovym senzorom
b) blok Wait so svetelnym senzorom
c) blok Wait s tlakovym senzorom

d) blok na ovladanie servomotorov

1. blok
I.'Jajt. ﬁj Contral: 'J\k Parti a1 =12 O3 4
_ @ Sensor: , 8 Lntil: 3l ¢ 0 ] &
Sound:

ol

Blok 1 nastavime rovnako ako blok 1 v ulohé&ch,2,3 (kap. 3.1.1, 3.1.2, 3.1.3.).
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R 4 E Por: Oa @B i ) Power: B o] |—

2 .;f Diirection: O "E' o .5;', el —] E‘: Ciitatinn 10000 || Unlimited (=]
=
=N @ Sheating! i e Meit Action! Bake Cnast

g 0 T

Blok 2 nastavime rovnako ako blok 2 v uloh&ch,2,3 (kap. 3.1.1, 3.1.2, 3.1.3.).
3.blok

¥ .
i~ E;'i?l SEnsor —_ 'H :‘Jﬂ Action: (=) _'V;;] Prezsed

o) -,-.:jj Releazed

0 ) 4:6;.'} Burnped

Po vybrati blokuWait s tlakovym senzorom sa nam automaticky aktivujeniota
Senzor v ponuke Control a hodnotaTouch Sensor v ponuke Sensor Zvolime si
spravny port cez ktory sme pripojili tlakovy sensdXT kockou, v tomto pripade je to
port¢. 1. V ponuke Adbn mame tri moznosti:

» Pressed- senzor zareaguje, Kesa stlai,

* Released- senzor zareaguje ®Kesa uvdni,

e Bumped - zatl&i a pusti
Z tychto troch moZznosti si vyberieme priRressed lebo chceme aby sa program

posunul nafalSi blok, k&’ senzor zaznamena, Ze je zé&dlay.

4.blok
it ¢ Pott: Oa B C A Power: ) [ AR
o
I .
L . E e Direction: o ‘E'J— - ‘!,‘l, =) @ E?I Churation: £,3 | |Rotations
e {.}) Steeting: T B ﬁ'} Mext Aetiony () !‘}-H Brake (= B’F’ Coast
&£ £

Blok 4 nastavime rovnako ako blok 4 v uloh&ch,2,3 (kap. 3.1.1, 3.1.2, 3.1.3.).
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i xk.‘ Patt; A Oe e @ Pawvet; &_07 ) oo
i~
‘? Eilection .| -‘E— = g, ol _*E;‘r Duration: | 0,5 | [Se-:c-nds Bl
@ =
= §} Steefing: A '%Ir Mext Action: (=) b“ Brake O &b Coast
— .
5 O v

Piaty blok nam slazi na uzavretie ramena a tyctopehie lopitky. Servomotor, ktory
ovlada klieSte je spojeny s NXT kockou cez A péiteto v ponukePort vyberieme
volbu A. Vieme Ze ké& sa motor hybe dopredu, tak sa rameno otvaral’asikehybe
dozadu tak sa zatvara, preto nastavidirection na dozaduPower nam staéi nastaw

na polovénd hodnotugize 50 a ot&anie motoru sa bude vykonav@,5 sekundy, takze

Duration bude 0,55econdsNext action ponechame nBrake.
6.blok

'Lk Port: & [ B C ) Power: -@—07 E,J
=]

::.";,-.. Direction: ) "ij = J} ) @ :'Ef_"l Duration: | 2 | [Rotations

@ Steeting: j}. B EJ ‘!_l"ﬁ*‘ Mext Action: (=) ?;H Brake O ?;p Coast
A 9, ¥

Blok 6 nastavime rovnako ako blok 5 v ulah& (kap. 3.1.3).
7. blok

Mae \i Part: O»s Oe C _;'E:] Powver; -%—CI— =l oen

:i“’ Drirection: o 'tj 0 J.} 8 '@‘) :r:_?l Cruration: | 370 | [Degr\ees Bl

= _
B .’ﬁ} Steering: [ '%'r Mext Action: ) ;’aﬂ Brake 0] 3'3* Coast

2

e

Blok 7 nastavime rovnako ako blok 5 v tlahe (kap. 3.1.2), respektive blok 6 v ulohe
¢. 3 (kap. 3.1.3).

8.blok
[ (Frew Oa Be Oc e . T PR gy
3 ~p Dincio: GO Of OQ S Duration: | 370 | |Degreas (=]
0] ﬂ ) Stesring: B e Mext dctiont 5 bl| Brake O bk Coast
g 3

Blok 8 nastavime rovnako ako blok 6 v tlahe (kap. 3.1.2), respektive blok 7 v tlohe
¢. 3 (kap. 3.1.3).
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L F Por: Oa B c ) Powert ) e |— 23| 75 | 1
c Diregion: 0 O 08 ¥ Duration! sooon | [undimited )]
0 WS @ Sheatng! ? li;' ezt Action; Btake #% Coash

g 0 %

Blok 9 nastavime rovnako ako blok 7 v tlahe (kap. 3.1.2), respektive blok 8 v ulohe
¢. 3 (kap. 3.1.3).

10.blok
Wait. E Control: LB por: i Ciz 53 4
g F zensor: : ! o o4 Ul G —{ 0
?QJ i e e
0 /7~ Function: (2 43 Generate light

Blok 10 nastavime rovnako ako blok 3 v uléh& (kap. 3.1.3).

11.blok
Oa ©Ee c ) Power: Y & oo
Ofr O o0& B Couration: 23 | |Retations
2 B P Mt dction: ) | Brake (2 [l Coast
& £

Blok 11 nastavime rovnako ako blok 4 v ulohéch,2,3 (kap. 3.1.1, 3.1.2, 3.1.3.).
12.blok

Move LE Pam P [ B G A Power: B | |— QJE‘
x}-‘ Direction: = lp & O "'E?, Druration: | 0,3 | [Se-:-:-nds Bl
@ Steeting! & i 'ﬂ‘rr Mext Action: (=) bﬂ Brake O B Coast
& £

Poslednym krokom je pustenie lagdy, ktoré sa vykona pomocou bloklove, kde si
zvolime Port A, Direction nastavime smerom doprediim sa otvoria klieSte a robot
pusti loptéku. Power nastavime na vyssSi vykon 75, aby robot pustilitdpt rychlo

aDuration na 0,3SecondsToto je zarove posledny blok po ktorom program skén
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3.1.5 Uloha 5 pre dopravny vozik

Vytvorit robota, ktory je schopny sa pohybéyvaeagové na povely, ktoré
prima pomocou zvukového senzora, vyuZiva sveta@nya na ziskanie informacie kde
ma zastavi a ot@it’” sa, pouziva tlakovy senzor na to aby zistil Ze pnéd sebou
lopticku, ktoru vie chyti a prenie na iné miesto a vyuziva ultrazvukovy senzor na
zZistenie dokedy ma vykonavayklus.

Potrebné akné ¢leny: dva servomotory na ovladanie pohybu robgedan servomotor
na ovladanie robotickych kliesti.

Potrebné senzory: zvukovy senzor, svetelny sentakpvy senzor a ultrazvukovy

Senzor.
Schemag. 5
!
STOP
S
= AK ZAZNAMENA PREKAZKU w
SIEEE ZOBERIE LOPTICKU
- ~ =
f — [ " Pokial ultrazvukovy
'-; > L =i ) senzor zaznamena
4 ¢ prekazku v bode 3)
J e == N > cyklus sa opakuje
V ] | ;
tore STOP A PUSTI LOPTICKU
[ | |
Pl -
Vi — CUVNE
| \'—‘ ‘r| <— — — — — ()" R
p -

Po tlesknuti sa robot da do pohybu smerom doprede, okid& nezaznamena
tlakovym senzorom pred sebou l@gti. Ked’ ju zaznamena zoberie ju, cuvne,dtsa
0 180° aide dopredu az dovtedy pdkiea zemi nezaznamerernu ciaru. Potom
zastavi a loptku pusti. Nasledne cuvne ¢tosa 0 180° acyklus sa opakuje bez
pociatocného tlesknutia. Robot pracuje dovtedy, pbkiga spini podmienka
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zaznamenania objektu ultrazvukovym senzoromd Ke nezaznamen& povie ,No

object” a program sa ukoh

Program 5

s~ 53 ) [ ®] [e®] o 3 (et o 2t (sl [We®
2IORS, @3 Ok® e I > v - | i
1 j83°8 /Im 4 lod Loyl Lo 4 2 RE ES # B o0 © i 4 e ¥
C (N}\i OIOICIOIOIOIOBYC
= - =
O] @ r‘@)rrrrrr rrrrrr OICIOICIOIOIC OICICIOICICICIOIOE OIOIOIOI

) T

Na zostavenie programu som pouZil tieto typy blokov
a) blok Wait so zvukovym senzorom
b) blok Wait so svetelnym senzorom
c) blok Wait s tlakovym senzorom
d) blok Wait s ultrazvukovym senzorom

e) blok na ovladanie servomotorov

f) blok STOP
1. blok
Wait ﬁ:&’j Control: Sensor B \L}, Part: i1 O 3 g
= —
%'EE @ SEnsr f “g Lntil: ol —E}_ all] =
Sound; 40
0

Blok 1 nastavime rovnako ako blok 1 v ulohachl,2,3,4 (kap. 3.1.1, 3.1.2, 3.1.3,

3.1.4).
2.blok
Maove ."k Part: A B C ) Power: »%—CJ— &
Ef Drirection: o "E’ o) ‘g} o @ fiz‘: Curation: LEnonn | Unlienited B
~
@ Steeting: Ip S Mext Action! Brake Coast
_— -
o6 g 0 v

Blok 2 nastavime rovnako ako blok 2 v ulohachl,2,3,4 (kap. 3.1.1, 3.1.2, 3.1.3,
3.1.4).
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3.blok

Tl B Caontrol: Senzor [=]| LE part: i oz i3 ok
=3
i~ ’;’_?J Sensor [—_ ':3 Tauch Sensar |3 :'JI,J Action; o] _-\}] Pressed
o) —nj Releazed
0 &,'5_-,'_; Burnped

Blok 3 nastavime rovnako ako blok 3 v ulahd (kap. 3.1.4).

4.blok
M -'
ove LE Port: 04 WeE &c ) Power: ) [ AR
!f Drirection: O E’ ») 5’,.'1 =) ﬂ_&:} E Cuiration; HER) Bl
= Steeting: I B -gi‘- Mext Action: () !}-H Brake (=3 E‘?’ Coast
e £

Blok 4 nastavime rovnako ako blok 4 v ulohachl,2,3,4 (kap. 3.1.1, 3.1.2, 3.1.3,

3.1.4).
5.blok
Switch @ Conteel: LB Por O Oz iz o
HK B A G P S—"
N Distance: 3 [
0 [ZF pisplay: (2 =52 Flat wiew 21 Show: an|  [centimetars |+

Piaty blok si zvolime blokSwitch, ktory nam sluzi ako podmienka if. Z ponuky
Control vyberieme Senzor a v ponuke Senzor vyberieme Ultrasonic Sensor —
ultrazvukovy senzor, pretoZze chceme aby na zakiaftemacii z neho robil robot
rozhodnutie. Zvolime spravny port v ponukert. V ponuke Compare nastavime
vzdialenog menSiu ako 15 a v ponul&how centimetre. Znamena to Ze senzor vykona
urcitl ¢ag’ programu pokikzaznamena objekt vo vzdialenosti 15 a menej cetiton

a inucag’ programu, pokikobjekt nezaznamena. Bloky s ozeaim a) vykona pokia

sa splni podmienka a bloky s oZeaim b) pokié sa podmienka nesplni.

6. a) blok

Move LE pon [ a OB Wi S Power: L, -—l:l %EI
? Diitection: O4r @ .ﬁ} o~ :i'-‘r Curation: | 05 | [Secnnds |3|
) Stesting: A e Mext Action: (21 | Brake O Bl Cosst
& g

Blok 6 a) nastavime rovnako ako blok 5 v uléhd (kap. 3.1.4).
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7. a) blok
Move 5 LE Pom A B ol [ Pawert B QA
|

\-;r Diirection: ) "!r = %l, - @‘) '_"F?I Cruration: z | [Rotations Bl
.&1 Stesring: iL B EJ %}ﬂ Maxt Action: (=) ?u Brake o &'P‘ Coast
g 9 Y

Blok 7 a) nastavime rovnako ako blok 6 v ulahet (kap. 3.1.4), respektive blok 5
v tlohec. 3 (kap. 3.1.3).

8. a) blok

i LE pon: Oa OB ¢ B Poweri ) [ 50

x;f Direction: CAr G J} ol :u_‘_?l Druration: | 370 | [Degrees Bl

@ Shearng: & | '%‘;* Mext Action: ) ?u Brake O] B‘i‘ Cioask

&

U

Blok 8 a) nastavime rovnako ako blok 7 v Ulahet (kap. 3.1.4), blok 6 v ulohe 3
(kap. 3.1.3), blok 5 v tlohe 2 (kap. 3.1.2).

9. a) blok
e LE pon: Oa @8 Oc B Prieti e —— @[ 51
: _ G orecon: Of 08 O E4 Durstion: | 370 | |Degrees (=]
0 = @ Steering: B . e Ment Actiont 15 | Brake O b Coast

@

&

Blok 9 a) nastavime rovnako ako blok 8 v Ulahet (kap. 3.1.4), blok 7 v ulohe 3
(kap. 3.1.3), blok 6 v ulohe 2 (kap. 3.1.2).

10. a) blok
R “E For: Oa B ¢ B Powert  B—f | — @[ 7|
s Diecions G 08, O0& $2 Durstiont 180000
&) Steering: T e plent Action; oIl icka o5 Coast
' g U W

Blok 10 a) nastavime rovnako ako blok 9 v ulghd (kap. 3.1.4), blok 8 v Glohe 3
(kap. 3.1.3), blok 7 v tloh& 2 (kap. 3.1.2).
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11. a) blok

M. (8 Contral: L Pam: O GOz 23 Q4
g il sansor: \Lﬂi} :g Lnitil: -g‘-:ﬁ% —_— 5_.;} o)
@l )=
“7 Light: <[ E
0 7 Function: (2] 45 Generate light

Blok 11 a) nastavime rovnako ako blok 10 v ul¢hé (kap. 3.1.4), blok 3 v Glohe 3
(kap. 3.1.3).
12. a) blok

4B Pom: Oa ©e e ) Powers N & 10
;f Diraction: o 1;' ®) *l;.l/ = @ E?I Coupation: 2.3 | | Rotations
0 @ Stesting; C B :ﬁ'} Mext sctiont () Bl| Brake (5 B coast

: g 5

Blok 12 a) nastavime rovnako ako blok 11 v uléhd (kap. 3.1.4), respektive blok 4
v ulohacke. 1,2,3,4 (kap. 3.1.1, 3.1.2, 3.1.3, 3.1.4).

13. a) blok
Move LE Pam P [ B G A Power: B e |— )| 7T
\-;-' Drirection: (= "E' L \!-l, O ,E?, Cruration: | 0.3 | [SEcnnds Bl
R
m \ @ Steering: & ifi 'ﬂ‘rr Mext Action: (=) bﬂ Erake O B Coast
)
o & o

Blok 13 a) nastavime rovnako ako blok 12 v uléhé (kap. 3.1.4).

A
O

S—
KedZze sme pouzili cyklus, tak vSetky bloky a) sa vykesju dovtedy, pokiaje
splnena podmienka v 5 bloku!

Ak podmienka nie je splnena, program pckija blokmi:
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6. b) blok

‘Sound

q)

-_}fj— Aaction ﬂ Sound File () _IJ-' Teng |} File; MO
Object
985 Control: () B Play O M| srop ook
Cirange
Ll alume: all| -.=_..g:|ﬂ 100 | Cuch 02
7 il e 3 o = . ;
o~ Function [ 925 Repeat _j [UETH LI% It For Cornpletion

Blok Sound nam sluzi na prehratie zvuku, resp. tonu. V pomi&eon zvolim Sound

File, pretoze chceme aby nam robot prehral zvukovy rsulboponuke Control

nastavimePlay, lebo chceme zvuk prehta/olume nastavime néubovd’nu hlasitos.

V ponukeFile vyberieme zvukNo a v ponukéVait zaskrtneméNait for completion,

¢0 znamena, Ze programdk@ kym sa prehra zvukovy subor a az potom prejdéatei

blok.
7. b) blok

Sound

)

—ffi.- Action: = E Sound File ) -g:.l" Tone I3 File: -
Croof

8 Control: =) B Play = | Stop Crange i
Cuch 02

allf Melure: il -—‘l:,-l"ﬂ 100 Percent

_;-' Furniction; [ 5 Repeat _:: Inlait [+ 17‘;% Wit For Cornpletion

V bloku 7. b) nastavime tie isté hodnoty ako v bl@k b), len v ponuke File vyberieme

iny zvukovy subor — Object.

Vysledkom blokov 6. b) a 7. b) je, Ze robot povie Qbject.

8. b) blok
Stop

Blok Stop zastavi program.
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3.2 Robotické rameno (triedé lopticiek)

» Konstrukcia, akéné €leny a senzory:

Robotické rameno som poskladal na zaklade navothuy ke v softvéry Lego
Mindsotrms NXT wasti s nazvom Robo Center. Toto robotické rameidi shko
triedi¢ lopticiek.

Akénymi ¢lenmi robota su tri servomotory. Kazdy servomotadt Bpecialnu
Glohu, prvy umoituje robotovi na zaklade prevodov ¢&dé sa do stran, druhy motor
umoziuje naklapanie ramena vo vertikalnom smere - smehone a dole, posledny
motor slizi na ovladanie robotickych kliesti pomeddorych je robot schopny chyiti
lopticku. VSetky motory su spojené s NXT kockou cez sampostatny kabel, ktory sa
zapoji do portu na NXT kocke s ozeaim A, B alebo C. Je dblezité vetlieez ktory
kabel a port je motor pripojeny, pretoZze pri progogani cez software Lego
MINDSTORMS treba zadacislo, resp. ozngnie portu do ktorého sme prislusny
akeny clen alebo aj senzor zapojili. Nespravne d@emée portu v programe ma za
nasledok nefunkhog’ programu a robot nebude vykonévaco by sme chceli.

Robotické rameno vyuZiva vSetky dostupné senzaoygksom postupne vyuZil
pri tlohach. PodrobnejSie informécie o vyuZiti seoz na robotickom ramene som
popisal v jednotlivycltastiach uloh.

Robot vyuziva nasledovné senzory: dotykovy sengenzor zvuku, svetelny senzor
a ultrazvukovy senzor. Kazdy z tychto senzorov aisk informacie pre robota na
zaklade ktorych sa potom robot rozhoduje. TaktlkaZ @i akénych ¢lenoch aj u senzor
je délezité ich spravne zapojenie do prislusnéhdupe ozngenim: 1,2,3 a 4. Pri
programovani treba v kazdom bloku senzora #veln port ktorym je senzor pripojeny
k NXT kocke.
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 Ulohy pre robotické rameno:

3.2.1 Uloha 1 pre robotické rameno

Vytvorit robotické rameno, ktoré bude schopné prehkdicku. Po zodvihnuti
lopticky sa rameno ot 0 90° a lopttku pusti.
Potrebné aknécleny: tri servomotory.

Potrebné senzory: Ziadne

Schémaé. 1

Robotické rameno sa zohne po Iokti a uchopi ju do kliesti. Nasledne sa
zdvihne a otdi sa 0 90°. Po oteni, lopttku pusti a vrati sa sp@lo povodnej pozicie.
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Program 1

ey 83 © oS .
g Ok® Ol r[ rI°
toy oy o] nes seo

Na zostavenie programu som pouzil jeden typ blokov:

a) blok na ovladanie servomotorov

1.blok
LE Pon A& O Oc ) Powen; B @y =
1? Drirection: i "ﬁ' (= ‘!}, L) @‘) :Eifl Cruration: | 0,5 | [Seconds Bl
:-;:gj Steering: & ‘!_53;-" Mext Action: (=) }*H Brake ) i Coast
£ £

Prvy blok v programe nam slizi na otvorenie klieedZze robotické klieSte su
ovladdané motorom, ktory je pripojeny do portu A tvaponukePort zvolime A. Kel’ sa
servomotor tdi dopredu — klieSte sa zatvaraju,dke chceme klieSte otvdri tak
v ponukeDirection nastavime smer atania motora na dozad®ower nastavime na
maly vykon 25 @uration na 0,5Seconds ¢o je dostatdny ¢as na otvorenie Kliesti.

Next Action ponechame nBrake.

2.blok
RI0Ee LE Pom; Oa ®e 0Oc B} Powsti ] |— @ 75 |
S Diecions O 04 O& =4 Durations | 22 | [Rotations =]
5 Steering: B B Ment Action: (5 Wl| Brake O B Coast
e £

V bloku ¢islo 2 spustime rameno smerom dole po &épti Motor, ktory nam slizi na
vertikalne pohybovanie robotického ramena je papgjk NXT kocke cez port B, preto

v ponukePort vyberieme BDirection nastavime smerom dole, pretoZze chceme aby sa
rameno posunulo smerom nad®bwer nastavime na Ziadanu hodnotu, v tomto pripade
post&i 75.Duraction nastavime na 2Rotations - ot&ok. P@&et ot&ok zavisi od toho

v akej bolo rameno v povodnej poloiNext Action ponechame nBrake.
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ik Pom: @a OB 0Ot B Poweri B | ———— )| 50|

= \:,— Drirection: =) ‘ﬁ' ] .;‘If J @) i"f‘l Duration: | 0,5 | [Second: Bl
'E’__}) Sheering: A Gl Mast Action:  (2) ?ﬂ Erake ) e Coast
2l 3

Tretim blokom docielim zavretie robotickych kliegttym aj uchopenie logky. Port
zvolime A. Pri nastavemirection dopredu sa nam rameno zavRewer nastavime na
pozZzadovanu hodnotu. Na uchopenie Idptistati Power nastaw na 50. Dostatmym
¢asom na uzavretie kliesti je 0,5 sekundy, ptwaction nastavime na 0,Seconds

Next Action ponechame nBrake.

4 .blok
LE Port; Oa &e Dc A Power: B e} @E}
i Diecion: @O O4 O& ‘=4 Durstions | 18 | |Rotations (=]
) Stesiing: B W Mt Action: ) pll Brake O b Coam
& £

Pomocou Stvrtého bloku rameno oduezdvihnemePort nastavime na B Rirection
dopredu,co nam zaisti zdvihnutie ramerf@ower nastavime na 75 Ruraction na 18

Rotations - ot&ok. Next Action ponechame nBrake.

5.blok
Shexs ik o D8 O Mo B Povisti e — @[ 75
= x:; Drirection O ﬁ' = .;J, O & :‘-'—‘-Ffll Curation: | 45 | [Rotations El
'@ Shesting: C ’Q;- Mext Action: (=) bﬂ Brake ) Bl Coast
& £

Piaty blok nam zaisti poatenie ramena o0 90° v horizontdlnom smere. Motoryktor
umoziuje ot&anie ramena Vv horizontdlnom smere je pripojeny lackke NXT
prostrednictvom portu C, pretdort nastavime na CDirection nastavime dozadu,
pretoZze k& sa motor t6i dozadu — rameno sa oés&adopravaPower nastavime na 75
a ota@enie 090° nam zaisti 45 otk motora, pretoDuraction nastavime na 45
Rotations. Next Action ponechame nBrake.
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"L‘h Part; A Oe e L‘;.J- Power; -';_";4—07 -

;:-";.'- Diirection: ) 'ij (= ‘l}, ) @) "_E?I Duration: | 0,5 | [Seconds Bl
_&_?j Steeting: A A Ment Action: ) bl Brake O B Coast
& W

Blok 6 nastavime rovnako ako blok 1 v Glghel.2.1 .

7.blok
LE pom: Oa O=s C A PO ) ] |— @)
4 Diecion: O O8 O& ‘=4 Duration: | 45 | [Rotations =]
) Sreering: c e Mext Actions (5 bl| Brake O B Coast
- A

Pomocou bloku 7 sa rameno padtsp& o 90°.Port zvolime C,Direction dopredu,

Power nastavime na 75 @uration na 45Rotations. Next action ponechame na

brake.
8.blok
EHeR i Por: Oa B O¢ £ VU —— S
S Dron: O OF O 50 Durstion; | 5 | |Ratations (=]
) Steering: B 8% Nert Action: (3 Bl erake O B coast
& B

Posledny blok nam zaisti vratenie ramena do pé\joplmlehy, Port nastavime na B,
Direction dopredu.Power nam postéuje nastavi na 75. Ke'ze v druhom bloku sme
posunuli rameno dole o 23 otk avo Stvrtom o 18 otdak hore musime rameno
zdvihnt’ eSte 05 otfok. Preto nastavim®uration na 5 Rotations. Next Action

ponechame nBrake. Po vykonani tohto bloku program skan
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3.2.2 Uloha 2 pre robotické rameno
Vytvorit robotické rameno, ktoré vie rozoznévéarbu loptEiek pomocou
svetelného senzora.
Potrebné aknécleny: dva servomotory, reproduktor
Potrebné senzory: svetelny senzor

Schémag. 2

Robotické rameno sa zohne po lokti, uchopi ju do kliesti a pomocou
svetelného senzoradiri je lopticka ¢ervena alebo modra. Ak je logka modra povie

.Blue“, ak je loptitka ¢ervena povie ,Red".
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Program 2

b Bl

;e i =T —

|2 Mo Rl |

Na zostavenie programu som pouZil tieto typy blokov
a) blok na ovladanie servomotorov
b) blok s vyuzitim svetelného senzora

c) zvukovy blok
1.blok

I-i:k Part: (£ A Oe ac _.Q} Pawver; _‘!-__1_07 !_.;]
}3% Diraction: L] ;ﬁ' =) J;, O ?) Eﬁl Druration: | 0.5 | [Seconds B]

@ Steeting: tA [=] | [ [=] -ﬂlr Mext &ction: (=) &H Brake o b& Coast

9 = >

Blok 1 nastavime rovnako ako blok 1 v ulahd (kap. 3.2.1).
2.blok

Move G Part Oa ®E 0Oc L,:'!;} Fawer: Q_,;_O— g;}
! f.=h? Diirection: ) 1[' = *t, ) ?‘} "._.:_EI Curation I 22 | [Rotations Eﬂ

@ Steeting: B [ | i Il -ﬁ;" Mext Action: (=) yu Brake 8| &P-Cnast-

& L7 %

Blok 2 nastavime rovnako ako blok 2 v tlahd (kap. 3.2.1).

3.blok
MIJ_'I'E I{-k Port: L] Oe e _,__'?:' Power :_"!_;'ln—O* g-;'l
{ ¥- 'H-'Er Direction O '!]," ®] #. 9] g} Eﬁl Cutation: [ 0.5 | [Sec-:-nds Eﬂ
@ Sheating: F'- 1 | fl I Il -:rg;( Mext &ction: (=) bu Brake O pﬁl Coast

& ' i
Blok 3 nastavime rovnako ako blok 3 v tlahd (kap. 3.2.1).
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4. blok

Switch = I—— B . - - .
it 5 Contrel: { Sensor |_.’J] L2 Pom: i1 iz )3 4
_‘;‘—‘@ ;:;‘-J Sensok \;__J. o ﬁght Sensor |j’ _‘L'l Cornpare: -;"lf'éx |:!_...___.“ —-f'
| i-..- == =
e Light: 2 [ [ a0
il EI Diisplay: (=) =% Flat wiaw ;—" Function; [l ‘;t:' Generate light
ha 3

Stvrty blok Switch ndm sliZi ako podmienka if. PoRiga splni podmienka, program
pokraiuje jednou cestou programu a pdkige, pokré&uje inou cestou programu.

V ponukeControl si zvolime, Ze chceme vyuZzivaenzor. Zl'alSej ponuky senzorov si
vyberiemelLight Sensor (svetelny senzor), pretoze chceme aby sa na zkiatio
robot rozhodoval. Vieme, Ze svetelny senzor manmojany k NXT konce cez pott

3, preto Port nastavime na 3. Compare mame moznas nastawi citlivost, to
znamen&o bude robot vninmtapomocou senzora ako svetlémako tmavé. Pre dobré
rozliSenie modrej &ervenej farby je dobré nastdvLight na > ako 40. V ponuke
Function zvolimeGenerateLight, pretoZze chceme meradrazené svetlo.

5. a) blok
Sound ( : L1l : | ; ;
Py Action: ( ﬂ Sound File: () Tone .} File:
. Right
L e l: = == Bl ' [l Robot
| Sy Control; ol [ Play r J Stop
Rotation
] Walurne: 1] el il | 100 | Srore El
% : o : = ; :
o~ Function: (% Repeat _‘: 1A ait s .;'I;ﬁ Wait For Cornpletion

Piaty a) blok nam slizi na to aby robot povedal,jgdopticka cervena, pokia je
splnena podmienka v bloku 4. Attion vyberiemeSound File — prehratie zvukového
suboru &Control nastavime n#lay - prehravanie. Hlasités- Volume dame na 100,
aby bolo robota dobre rozuniieKedZze chceme aby robot oznamil farbu Iokyi iba
raz, tak v ponuk&unction ponechamé&epeatnezaskrtnuté. V&ile zvolime zvukovy

suborRed. V ponukeWait zaskrtnemé&Vait for Completion.

5. b) blok
Sound : T : “ b .
Ay Action; bl Sound File O 7 Tone [_F File: -
> Birawi
[ 3 5 ] | Bvilliant
0 Contral: (=) B Play J Stap
Buuuhh [
alll Molurne: sl oo "::I"ﬂ riEIIZI i ittt B
& Function: (% Repaat e ait: (2] e Wit For Completion
= mEp 25 P

Piaty b) blok sa vykon& poKianie je splnend podmienka vo Stvrtom bloku. Hodnoty
nastavime presne rovnako ako v bloku 5 a), lenFile zvolime prehratie iného

zvukového suboru Blue.
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LE pom Oa @B Oc ) Power: B — @[ S

.'f Direction: = -'E— | .!;L - @) :i';)r Druration: | 22 | [Rotations |3|
3_} Cteating: B 'i';w Mext Action: (=) &-ﬂ Brake O B cosst
e e

Posledny blok zdvihne rameno do pévodnej polétort nastavime na Hirection na
dopredu,Power post&i 75. Aby sa rameno dostalo do pévodnej polohy,imysona’
23 ot&ok spd, pretoDuration natavime na 2Rotations. Next Action ponechame na

Brake. Po vykonani tohto bloku, program skan

3.2.3 Uloha 3 pre robotické rameno

Vytvorit robotické rameno, ktoré vie rozoznévéarbu loptEiek pomocou
svetelného senzora. Kege lopticka modra, otdi sa 0 90° doprava a pusti ju. Ak je
lopticka cervena, otdi sa o0 90° dbava a pusti ju.
Potrebné aknécleny: tri servomotory, reproduktor
Potrebné senzory: svetelny senzor

Schémag. 3

Robotické rameno sa zohne po Iokti a uchopi ju do kliesti a pomocou
svetelného senzoradiri je lopticka ¢ervena alebo modra. Ak je logkia modra povie
.Blue®, oto¢i sa 0 90° doprava a pusti ju, pdkja lopticka éervena povie ,Red", otd

sa 0 90° dtava a pusti ju.
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Program 3

..CC ..A(:__-".C(?
©) o3 ” o3 ° e @0 ey o3 °
\@lr - ke, & Sk, 2
O a9 1o O.CrONr:"Cm )
2y 200 toy
Na zostavenie programu som pouZil tieto typy blokov
a) blok na ovladanie servomotorov
b) blok s vyuZitim svetelného senzora
c) zvukovy blok
1.blok
L pon: @a Or Oc (@ Poweri B ———— @i )
o Diecion: O AF O L C9 Y Dustions | 05 | |Seconds =l
T Stestingt A . e NextAdiont (0 Bl Brake O Bl Coast
& 7
Blok 1 nastavime rovnako ako blok 1 v tlohéch,2 (kap. 3.2.1 a 3.2.2).
2.blok
Mue LE por: Oa @& Oc (ST Y — iy T )
' ‘-i\? Dietion: O fr O8 O 5 Durstien: | 23 | |Rotations (]|
@ Steeting: B | - T=1| | 38 Nex Actions © | Brake O b Coast:
3 U £
Blok 2 nastavime rovnako ako blok 2 v tlohéch,2 (kap. 3.2.1 a 3.2.2).
3.blok
Move l{}; Port: & Os 0Oc [ Power; ) e} — gj
P S Dimcion: O A O L 09 5 Durstien: | 05 | |Seconds (=]
@ Sheering: fa [+] ] i | .-Q;« Mext Action: (=) | Brake O B Coast

& / i

Blok 3 nastavime rovnako ako blok 3 v tlohéch,2 (kap. 3.2.1 a 3.2.2).
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4. blok

Switch

38 Control: Sensar L2 Port 1 2 =3 4
= Gp E3l Sansor: 1] Light Senzor EJ A8 Compare: e Hokl o
:fj H \}_ @ Ju] _'J P H L) 'sj:‘ ——O-_ ':.-:,E' 0]
= =
(=]
il H Diisplay: = '-'ﬁg Flat wigw ;-* Function; '&,!5- Generate light

Blok 4 nastavime rovnako ako blok 4 v tlahe (kap. 3.2.2).

5. a) blok
Sousd e Action: () Wb Sound File 0 JF Tone T Pl - ]
@ & Contral; (5 [ Play O M stop EE':;:DH ]
' all] Walume: o1l il @ Score
/7 Function: () T Repeat o i (5544 wait For Cornpletion
Blok 5 a) nastavime rovnako ako blok 5 a) v aléeh2 (kap. 3.2.2).
6. a) blok
sl LE Par; Oa&a & DOc ) Pawer: B @E}
- Diecion: O Of O& 4 Duration: | 18 | |Rotations =]
) Stesiing: B Wy Meat Action: (= || Brake O fe Coast
& E2
Blok 6 a) nastavime rovnako ako blok 4 v ulghé (kap. 3.2.1).
7. a) blok
HI0Ee : {E pon: Oa O & L e 7
s c Dietion: O 4 Of O&) 4 Durstions | 4% | |Rotations (]|
£) Steering: C e Mew Action: (5 bl Brake O Bl Coast
& "

Blok 7 a) nam zaisti pootenie ramena 0 90° v horizontalnom smere. Motor yktor
umoZiuje ot&anie ramena v horizontalnom smere je pripojeny lackke NXT
prostrednictvom portu C, pretdort nastavime na CDirection nastavime dopredu,
pretoZze k& sa motor téi dopredu — rameno sa ¢¢ddd’ava. Power nastavime na 75
a ota@enie 090° nam zaisti 45 otk motora, pretoDuraction nastavime na 45

Rotations. Next Action ponechame nBrake.
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8. a) blok

Move J‘h Part; A e e Lﬁ Power: :'9_.}_07 g_'j
‘-J
~_:-";n'- Diirection: ) _tf (= l}, ) g) Efl Duration: | 0,5 | [Seconds Bl
g?j Steeting: A 'ﬂ'}" Mext &ction: (=) ?;H Erake a| ﬁ;« Coast
& W

Blok 8 a) nastavime rovnako ako blok 1 v Glohéch,2 (kap. 3.2.1 a 3.2.2), respektive
blok ¢. 6 v Ulohet. 1 (kap. 3.2.1).

9. a) blok

' LE por 04 O8 @©@c (@) Pouieri. ) — @ 75]
Do O 0L 0@ 4 Durient | a5 | [Rotations B

e '@ Stesring: C '%.- Mext Action: (=) ?H Brake 8| pﬂf Coast

Pomocou bloku 9. a) sa rameno p@bdtepd& o 90°. Port zvolime C,Direction na

dozadu,Power nastavime na 75Ruration na 45 RotationdNext Action ponechame

naBrake.
5. b) blok
Sound o oy . _ _
e A Action; (= __ISDLInd File 1 gﬁ'} Tone D Fila: .
Birawi

— -.‘:g:r Cantreal: (=) ?—- Play ) J Stap Brilliant

e ] Buuuhh

- alll Molurne: il —OM Centimeters
‘;* Function! O '@y Repaat E ET % Wit far Cornplation

Piaty b) blok sa vykon& poKianie je splnend podmienka vo Stvrtom bloku tohto
programu. Blok 5 b) nastavime rovnako ako blok & ilohec. 3 (kap. 3.2.2).
6. b) blok

Move i J‘h Patt} oA B Oc :‘LEJ Pawiers =$_|:|— Q.J
Ny e o
‘I“ ::-'E-" Diiraction: (=) "!r ® l} L @ E{ Cruration: | 18 | [Rotations Bl
@ Steeting: B e Meit Action: (2] | Brake O [ Coast
& £

Blok 6 b) nastavime rovnako ako blok 4 v tlahel (kap. 3.2.1), respektive blok 6 a)
v tlohec. 3 (kap. 3.2.3).
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7. b) blok

Move LE Port: Oa O C 4B Power, ) o | — QJ
U Discion: O O O& 4 Durient | 4 | |Rotations (]|
) Stesring: c | | e Newactions 0 bl Brake () Bb cosst
& k'

Blok 7 b) nastavime rovnako ako blok 5 v Ulahel (kap. 3.2.1). Nastavenie bloku je
rovnaké ako bloku 7 a), az marection, ktoré nastavime na dozadu, aby sa rameno
otocilo doprava.

8. b) blok
Moxs: LE pon & O 0Oc S Powe: B — QJ
M_;, Diraction: L) *'!J" (=) *[, ») ?) E}I Duration: | 0.5 | [Seconds Bl

i & |
e :@ Steerng! & -ﬁ}ﬂ Mext Action: (=) ?u Brake o) &?‘ Coast
T
T - & L e

Blok 8 b) nastavime rovnako ako blok 1 v Ulohach,2 (kap. 3.2.1 a 3.2.2), respektive
blok ¢. 6 v Ulohet. 1 (kap. 3.2.1).

9. b) blok
Move ) u Pttt Clan Oies o ) Power e e Pt
i k_;,- Diraction: 0] '!r i *[, L) @ E;‘I Duration: | 45 | [Rotations Bl
AR R | :
0 :@ Staeting: C I #jﬂ Mezt Action: (=) ?u Braks O §:p« Coast
B
" & £
Blok 9 b) nastavime rovnako ako blok 7 v uUléhé (kap. 3.2.1).
10. blok
Move ik Por: Oa @s 0O¢ (B Powert B e — @[ 75
'*:?' Directiori: (= m- Cl .& 0 @.} :E_FI Cruration; | 3 | [Rotations El
B = -
m = @ Steerir_ug: B [ ‘E‘r Mext &ction: (<) B'H Brake |':'1 b'ﬁ' Coask

[0 5y
0 & £

Blok 10 nastavime rovnako ako blok 8 v ul@héd (kap. 3.2.1).
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3.2.4 Uloha 4 pre robotické rameno

Vytvorit robotické rameno, ktoré vie rozoznévéarbu loptEiek pomocou
svetelného senzora. Kee loptcka modra, otdi sa 0 90° doprava a pusti ju. Ak je
lopticka ¢ervend, otdi sa 0 90° dbava a pusti ju. Pokizale nema loptku oznami — no
object.
Potrebné aknécleny: tri servomotory, reproduktor

Potrebné senzory: svetelny senzor, tlakovy senzor

Schémag. 4

—_—

Robotické rameno sa zohne po lokti a uchopi ju do klieSti a pomocou
svetelného senzoradiki je lopticka ¢ervena alebo modra. Ak je logite modra povie
.Blue“, oto¢i sa 0 90° doprava a pusti ju, pdkja lopticka cervena povie ,Red", ot
sa 0 90° dtava a pusti ju. Ak na zaklade tlakového senzotg zes loptéku nedostal,

povie — no object.
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Program 4

4
%ﬂ&r&r%rg’ s
O ked ted f4o3 _,:g] e
Na zostavenie programu som pouZil tieto typy blokov
a) blok na ovladanie servomotorov
b) blok s vyuzitim svetelného senzora
c) blok s vyuzitim tlakového senzora
d) zvukovy blok
1.blok
LF por: @a Os Oc¢ () Power: Sy @[ ]|
p Diedion: O O L OQ Y Dustions | 05 | [Seconds |
T Stesting: A =] . e NextAdiont (0 Bl Brake O Bl Coast

Blok 1 nastavime rovnako ako blok 1 v tlohéch,2,3 (kap. 3.2.1, 3.2.2 a 3.2.3).
2.blok

Mﬂ-\fe . & Patt Oa ME Oc L&E__} Pawer: :_“_"J_O— 9;}
b L=E- Diirection: ») *‘!r = *t, £ ?) 4._.:% Cruration: l 23 | [Rotati-:-ns B]

@ S (B | 1 _-g-;, [Hext Action: (=) ?u Brake L8 &P‘ Cioiast

& %) £

Blok 2 nastavime rovnako ako blok 2 v tlohé&ch,2,3 (kap. 3.2.1, 3.2.2 a 3.2.3).
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LE Poni [ A OB @i ) Pawer) B ——— ®)| =0

f Dhirectiori: ) ﬁ- ) \;J, ] @ E’I Dhuration: | 0,5 | [Second: EJl
{a Skeeting: & "ij-r Mext dction: (=) bpﬂ Erake ) bl Coast
4 5

Blok 3 nastavime rovnako ako blok 3 v tulohéch,2,3 (kap. 3.2.1, 3.2.2 a 3.2.3).
4.blok

Swritch @ Controls [Sensnr——lﬂl ‘-‘F Potts i1 0 3 =14
- £> ;’;_F}J Sensari = ;1 Touch Sensor B U,J Action: = ‘-‘,rj Pressed

i ﬁ,f_i] Released
il EI Display: (=) =42 Flat wiew i “:\F,.j Burnped

Stvrty blok Switch vyuZijeme na to aby robot vedistit, &i lopticku uchopil, alebo nie.
V tomto bloku si nastavime podmienku. Ak sa tatdmpienka splni, vykona sadita
c¢ag’ programu a ak sa nesplni vykona sa ¢a& programu. Chceme aby sa robot
rozhodoval na zaklade senzora ato konkrétne tktkmvsenzora, preto v ponukéach
Control aSensornastavime Viby: SensoraTouch Sensor Tlakovy senzor sme si
pripojili k NXT kocke cez port. 4, preto zvolimePort 4. Kef sa robotické klieSte
zatvoria a zovru loptku stl&i sa tlakovy senzor, pokiasa tlakovy senzor nestia
klieSte lopttku neuchopili. Na zaklade toho nastaviAwion naPressed

5. a) blok

3_ [> ;E;j Sengor: Q’_t.'l o Light Senzor EJ '-_Evrll Cornpare: -j;_.:}}r';: |:!. -._-_?::,;..i.
'—'-:> '-ll\_)'-‘i — ——
oS Light: a2

il E Diisplay: = :f%' Flat wigw ;-’ Function; [l ';ﬁ- Generate light

Blok 5 a) nastavime rovnako ako blok 4 v tloh&ch,3 (kap. 3.2.2 a 3.2.3).

6. al) blok
‘Sound ] , g : - b P =
iy Action: (=) b Sound File: ) Jp Tone _J File:
. Right
I T Control: Play = M| stop Robaot
\m i > = Rotation .
] olurne: ot el | 100 Seore Ej
ﬁ Furiction: O ":'_,':.- Repeat :;-; W2t D% Wait For Cornpletion

Blok 6 al) nastavime rovnako ako blok 5 a) v uldéha,3 (kap. 3.2.2 a 3.2.3).
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7. al) blok

e 7 LE Por; O & B Oc ) Poviats, B} — )
"E“' Direction: (=) “!r 0% O E-f'; Bl | 18 | [Rotati-:-ns Bl

B :@ Steering: B I 'g';“ Mest detion: (=) ?‘H Brake o E;? SR

O

— 4 9, ¥

Blok 7 al) nastavime rovnako ako blok 6 a) v ul8hg&ap. 3.2.3), respektive ako blok
4 v uloheg. 1 (kap. 3.2.1).

8. al) blok
Move CE Fori ot el c ) Power; L e g‘ﬂ
oDk Od 00 0@ 4 Durations | 4 | |Ratations =]l
@ Stesting: = S Mext Action: () b Brake O bl Coast
& £

Blok 8 al) nastavime rovnako ako blok 7 a) v uloh& (kap. 3.2.3).
9. al) blok

Moxe d\h Part; A Ooe B LEJ Power; -_&4_07 -
{J
x-;t Crirection: ) "'!'r (= ;}, L ?) E}‘I Cruration: | 0,5 | [Seconds Bl
Bl _@ Steeting: A 'Qﬁn Mext &ction: (=) pu BErake 8 ﬁ'?‘ Coast
0B
T & ) W

Blok 9 al) nastavime rovnako ako blok 8 a) v uldhg (kap. 3.2.3), alebo ako blok 1
v tlohach. 1,2 (kap. 3.2.1, 3.2.2), respektive btols v tlohes. 1 (kap. 3.2.1).
10. al) blok

e SV Bl Os OB B¢ B Ponert Be——j— @

x—Et Diiraction: 1= "!r L J‘.E, L) 'g) '_"F?I Druration: 45 | [Rotatinns Bl
B _@ Steeting: C I -ﬂ-}, Mext &ction: (=) yu Brake i ;‘9‘ Coast
R
0 & W

Blok 10 al) nastavime rovnako ako blok 9 a) v ulah (kap. 3.2.3).
6. a2) blok

S‘ﬂl“‘! -.!';- Actkion; (=) _kl Sound File 10 &) Tone D File:
Birawi
%\_E} Contral: (=) b- Play L) J Stop Brilliant
Iy Buuuhh
- g_!_lf Vaolume: il —OM Centimeters
ﬁ Function! O '@ Repaat 8 ET % Wit far Cornplation

Blok 6 a2) nastavime rovnako ako blok 5 b) v ul¢h&2,3 (kap. 3.2.2, 3.2.3).
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7. a2) blok

Move . LE pan; O & B Oc L) Powert ) e |— )
& Do OAF O 8 O 4 Duration: | 18 | |Rotations =]
iﬁi ﬂ 5 Steeing: B _ || Mext Action: &) | Brake O b Coast
0 R
G & 9, £
Blok 7 a2) nastavime rovnako ako blok 4 v ulgh& (kap. 3.2.1).
8. a2) blok
s Lk pon Oa O B¢ @) ot B — @[ 75]
12 Dot O O f O S Durstions | 4 | |Rotations (]|
@ Steering: c | (=) | E58E Mext Action: @ bol| rake O [l cosmt

& £
Blok 8 a2) nastavime rovnako ako blok 7 b) v ulohe (kap. 3.2.3).
9. a2) blok

Maxe) LE Por: IO W T e A Power: B e ——— QJ
I \';d Diraction: L) *'!J" (=) *[, ») ?) E}I Duration: | 0.5 | [Seconds Bl
! ﬂ

0 R G Steering: A e et Action: (51 | Brake O By coast
T

Blok 10 a2) nastavime rovnako ako blok 8 b) v uldhg (kap. 3.2.3) alebo ako blok 1
v tlohache. 1,2 (kap. 3.2.1, 3.2.2), respektive btol6 v ulohet. 1 (kap. 3.2.1).
10. a2) blok

e LE Port; Oa Os < ) Power ) e |— &)
x-;f Diirection; 0] 1r U ‘!t, ) '@) 'Eé Coration | 45 | [R-:-tatiu:-ns Bl
] :@' Steering: C I [ i Mext Action: (2 MJ Brake 9] g«';‘- SR
& £

Blok 10 a2) nastavime rovnako ako blok 9 a) v pmowg¢. 3 (kap. 3.2.3), respektive
ako blok 7 v tlohé. 1 (kap. 3.2.1).

5. b) blok
e F o @a OB Oc ) Power: B @i
ﬂ \;r Direction: L :ﬁ‘; = ,!} i @ E‘_g‘l Duaration: | 0.5 | ISEcnnds E]
= ‘@ Steeting! A | :E";- Mext Sctiont (2 QH Brake i b} Coast

=
i ,@r ?La;,

Blok 5 b) nastavime rovnako ako blok 1 v Uloh&ch, 2, 3 (kap. 3.2.1 3.2.2 a 3.2.3).
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6. b) blok

Foumt Eﬁ- Action: = H‘[ﬂ Sound File 0 !;r Tone __J File: i -
Objact
1 S8 Control: (21 B Play 8] !j Stop Coof
- Crrange
alll Solurne: atll -—Oﬂl 100 Cuch 02 -
;“ Function: O "'.;Zf// Repaat 3 In it = ﬁ I ait For Complation
7. b) blok
Sound i . ) S —_ ek
-‘%r Action: = !E Seund File ) 7 Tene [t File: :
Croof
i B Control: (21 e Play & E Stop Crrange
Cuch 02
alll Yolurne: 11ll] ol ]| | 100 Percent
? Funiction; O “,7'_?; Repeat Eﬁ I ait [+ :ﬁ Wit For Completion

Pomocou bloku 6 b) a7 b) robot ozndmi, Ze nemédkp — No Object. V Action
vyberieme prehratie zvukového subor&ognd File) aControl nastavime na
prehravanie Rlay). Hlasitos (Volume) dame na 100, aby bolo robota dobre roztimie
V ponukeFunction ponecham®epeatnezaskrtnuté. Ki&e chceme aby robot oznamil
Ze nema loptku, pomocou vyrazuNo Object, ktory sa sklada z dvoch slov, tak
v bloku 6 b) voFile zvolime zvukovy suboNo a v bloku 7 b) zvolime zvukovy subor

Object. V ponukeWait zaSkrtnemé&Vait for Completion.

8. b) blok
LE Port; Oa &e Dc A Power: B e} @E}
i Diecion: @O O4 O& ‘=4 Durstions | 18 | |Rotations (=]
) Stesiing: B W Mext Action: (5 b| Brake 0 [ Coast
7 £

Blok 8 b) nastavime rovnako ako bloky 6a) 6b) vhéle. 3 (kap. 3.2.3), respektive ako
bloky 7 al) a 7 a2) v programe 4 (kap. 3.2.4), @lelo blok 4 v tlohé. 1 (kap. 3.2.1).
11. blok

Efase iE P Oa HEb 0z S5 Powert S0 e @E!
o [ Direction: o4 O 1!}— O &) F4 Curation; | L | [Rotations [=]|
Q Stestingi B B Mew Action: = | Brake O Bl Coast
4 3

Blok 10 nastavime rovnako ako blok 10 v Ulohe3 (kap. 3.2.3), respektive blok
v Ulohec. 4 (kap. 3.2.4).
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3.2.5 Uloha 5 pre robotické rameno

Vytvorit robotické rameno, ktoré vie rozoznévéarbu loptEiek pomocou
svetelného senzora. Keje lopticka modra umiestni ju napravo do zasobnika. Ak je
lopticka cervena umiesti ju favo do zasobnika. Zasobniky nemusia firan( poziciu,
robot musi vedi& rozpoznd pomocou ultrazvukového senzora kde sa zasobnik na
lopticky nachadza a pdid toho sa pootit’. Ak na zaklade tlakového senzora zisti, Ze
lopticku nedostal, oznami - No object.
Potrebné aknécleny: tri servomotory, reproduktor

Potrebné senzory: svetelny senzor, tlakovy sendmazvukovy senzor, rotay senzor

Schémaé. 5

—_—

Robotické rameno sa zohne po I¢kti, uchopi ju do kliesti a pomocou
svetelného senzoradiki je lopticka cervena alebo modra. Ak je logka modra povie
.Blue®, oto¢i sa doprava a umiestni ju do zasobnika predkypti pokid’ je lopticka
cervend povie ,Red", ot sa ddlava a umiestni ju do zasobnika pre I&ipti Robot
vyuziva ultrazvukovy senzor na zistenie dkmsa méa pootat’ robotické rameno aby
mohol robot umiesttilopticku do zasobnikalo znamena, Ze rameno sacatdovtedy,
pokid’ ultrazvukovym senzorom nezaznamena prekazku, kijeraasobnik pre
lopticky. Potom spatne vyuZiva zaznam z &éntho senzora aby vedel o’ko sa musi
pootait’ spd aby sa dostal na @ato¢nu poziciu. Ak na zaklade tlakového senzora

Zisti, Ze lopttku nedostal, povie — No object.
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Program 5

@: )rgr}ﬁr qﬂ&

=4
| .. % .. E .. 4 ! ,CP‘: .. |
A
CIOICICIOIOICICIOICIOIOIOIOICIOICIOICIOCIOICIOIOIOICIO!
Na zostavenie programu som pouZil jeden typ blokov:
a) blok na ovladanie servomotorov
b) blok s vyuZitim svetelného senzora
c) blok s vyuzitim tlakového senzora
d) blok s vyuzitim roténého senzora
e) zvukovy blok
1.blok
i} Port: [ & OB e () Power: &—07 ‘!}J
\';r Direction: o ’E’ (= ,'} o '@) E‘:‘I Duration: | 0,5 | [Seconds ]
;‘@ Stesting! A | [ -ﬂlr Mext &ction: (=) E’H Brake O B Coast

o

&
Blok 1 nastavime rovnako ako blok 1 v ulohachl, 2, 3, 4 (kap. 3.2.1, 3.2.2, 3.2.3

a3.2.4).
2.blok
Move vy SEeen Oa B Oc¢ B Povwer: e[ @y 75 ]
e p Dircion: O O L 0@ =4 Durations | 22 | [Rotations =]
"Wl (§) Sreering: (B L Nemtadion: © bl Brske O bl Coss
& L/ B

Blok 2 nastavime rovnako ako blok 2 v dlohacHl, 2, 3, 4 (kap. 3.2.1, 3.2.2, 3.2.3
a 3.2.4).
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¢ Fort; [ & OB @i _@ Powers ) _CI— ij

i \-"i"f" Diirectian O "ﬁ" L ';‘I/ ol :’—% A | s | [5econd: E]
.@ S r ﬁ;«- Mext dction: (=) kﬂ Brake O Bl coast
4 £

Blok 3 nastavime rovnako ako blok 3 v dlohachl, 2, 3, 4 (kap. 3.2.1, 3.2.2, 3.2.3
a3.2.4).
4.blok
Switch &5 Conrol LE Port: Ci, ©O: G ©4
{fg B sesor 4 (Fouhsemor (=) | 0] Acions (@ =) Prssed

] s';LI-] Released

il H Display: [+ *kﬂ? Flat wiew i f;i'.ﬂ Burnped

Blok 4 nastavime rovnako ako blok 4 v Glohé&ch (kap. 3.2.4).
5. a) blok
Sl 5 Contral [sensor [ L Pom: Or Oz B3 Os
N (=
0 1 pisplay: (2 =482 Flat view /* Funetian; # Generate light
Blok 5 a) nastavime rovnako ako blok 5 a) v tloH&ap. 3.2.4), respektive ako blok 4
v Uloh&ch. 2, 3 (kap. 3.2.2 a 3.2.3).

6. a1) blok
ound ‘E}- Action: (= % Sound File: ) !:'j-‘ Tone F__J Fila: i B
Right
JE Contral; 0] Play [y Stop Rabat
@ = b' J Rotation .
alll olumne: il _Oﬂ w0 | Score
P Furiction: O 'ﬁ}; Repeat '::\-__,.J W2t 1= % Wait For Cornpletion

Blok 6 al) nastavime rovnako ako blok 6 al) v uldtz4, respektive ako blok 5 a)
v Uloh&ch. 2, 3 (kap. 3.2.2 a 3.2.3).
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7. al) blok

Move

{E por: A =i 0O A Power: = -—-l_:|'_ &, 5

/ Direction: w=gp :i}!, ol —] E-‘] Cruration: | 18 | IRotati-:-ns |EJ|

ﬁj Steering: B “?_ﬂ:; Mext &ction: (2 g,fﬂ Brake ) b Coast

&

Blok 7 al) nastavime rovnako ako blok 7 al) v uldlfkap. 3.2.4), respektive ako blok
6 a) v ulohe 3 (kap. 3.2.3), alebo ako blok 4 vhéla 1 (kap. 3.2.1).

8. al) blok
Clatat -':;.‘ Pot: oA O = L Contral; [ 4% Mator Pawer
S__b-\.'_'lrl_ . e o
;’@ ag Diirection: @ O O i Dutation; 000 | | Unlirited =]
A Action: Constant _-; Wait: % Wait for Sormpletion
0
" Reser £ Power: s g Y [T e Meit Action; Brake st

Blok 8. al) nam zaisti poatenie ramena dava v horizontalnom smere. Motor ktory
umoziuje ot&anie ramena v horizontalnom smere je pripojeny lackk NXT
prostrednictvom portu C, preRort nastavime na (irection nastavime na dopredu,
pretoze kd” sa motor téi dopredu — rameno sa ¢téddd’ava.Power nastavime na 100.
V ponuke Control — Motor Power ponechame neaktivovan®uration nastavime
Unlimited, ¢o znamena neobmedzené datdie motora. Ottanie motora obmedzime

v d’alSom bloku.

9. al) blok
Wait & Controls E 1 N2 Gz s
£ s Ny O T o ©g—0——— a0
N B O [(=)
; L s cnf  [Gonimeters ]

Blok Wait nam prerusi ot@nie motora. V tomto bloku vyuZijeme ultrazvukowenzgor,
preto v ponukeControl zvolime Sensora zo senzorov vyberieme Ultrasonic Sensor
(ultrazvukovy senzor). Ultrazvukovy senzor mamep@eny cez port. 1, pretoPort
nastavime na 1Until nam utuje po zaznamenani akej vzdialenosti ultrazvukovym
senzorom sa splni podmienka atym sa program pesoaidalsi blok. Distance
nastavime na vzdialendmensiu ako 25 cntize, kel ultrazvukovy senzor zaznamena
objekt vo vzdialenosti menSej ako 25 cm (objektardébzasobnik loptiek) posunie sa

program nal’alSi blok.
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10. al) blok

Move . Lk pon: 04 OB [ C ) Power: ) e — ‘QE'*J
11"# . é
'14* , e Direction: Cf O %I,.- oK~ o R | 5 | {seconds E'“

{a Steering: b ELF' Mext Action: (<) ?ﬂ Brake L ﬁir Coast

Potom ako ultrazvukovy senzor zaznamena zastaviasebniku pre loptky, musi sa
robotické rameno eSte o e pootc@it. DOvodom je excentrické umiestnenie
ultrazvukového senzora na robotickom ramene.

Tento blok nam zaisti poatenie. Port zvolime C.Direction nastavime na dopredu.
Power nam posté 70. Duration nastavime tak aby sa ramendgilto eSte 5 sekind.
Next Action nastavime n8rake.

11. al) blok
feor. | LFPw  Os OB O
i
@ '!._'E_‘;- Action: (=) jfj Read ) i;'rr Feset
- ?1;:5] Compare; (=] -’5— o ,%L. = |E|
fl
Flezet | 360 | I_Degrees |_TJ|

Pomocou tohto bloku robot vie Ka spravil zvoleny motor oték. Z ponukyPort
vyberieme motor C, pretoZze chceme Zistikd’ko sa nam pootilo rameno a kiko
ota&ok musi vykon& motor opgnym smerom aby sa dostal na zakladnu poziciu.
Action nastavime nd&Read pretoZze chceme zistio kd’ko sa nam motor poati.

Compare nemusime nastavota pretoze nechceme ziskanl hodnotu ¢Bmi

porovnavd.
12. al) blok
Maxe LE Pons A DOe Oc B Poweri B ——— @ 50|
S Diecions: Ofr Q8 O@ ‘=4 Durstions | 05 | |Seconds =)
) Sreering: A He MewtAction: ) bl Brake 0 B coast
5 "

Blok 12 al) nastavime rovnako ako blok 9 al) v élah (kap. 3.2.4), ako blok 8 a)
v Ulohe ¢. 3 (kap. 3.2.3), alebo ako blok 1 v ulohadch 1,kap(¢. 3.2.1 a3.2.2),
respektive blok. 6 v tlohet. 1 (kap. 3.2.1).
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13. al) blok

Flove LE P @a OB Oc B Poiart ] ———— [ 50|
mm i Doy O O O& & Duestions | 05 | [seconds =)
£ Steering: A e et Action: () | Brake O b5 coast
& W

Pomocou tohto bloku klieSte zavrieme. VSetky hogmatstavime ako v bloku 12. al),

aZz naDirection, ktoré nastavime na dopredu.

14. al) blok
fatox "h? Fart; A S =c <§_j Contral; () #54) Matar Power
,__:5""1'1 : : o
;;\ai'} = Direction: O © E.J, o —] F Duration: | £ | [Degrees =]
= %:" Action: ff_:onstant EJ “_“..J WETH = % Wit For Completion
f
I Resat I () Powerl ) oo | %) e Mert Acions ) | Brske & bb Goa

Tento blok nam umozni vratenie ramena do pévodméphy. Port zvolime C.
Direction nastavime opme ako v blokoch: 8 al) a 10 aXize dozadu.Action
nastavimeConstant, ¢o znamena Ze motor sa nham budéat&onstantnou rychla®su,
bez akceleracid?ower nastavime na 100. V ponuk®ntrol ponechamélotor Power
neaktivované.Duration nastavime ndubovdnu hodnotu, pretoZze motor sa bude
ot&’at’ na zaklade informacii ziskanych z r&iého senzora — blok. 11 al).

Informacie z roté&ného senzora 11 al) dostaneme do bloku na ovladaotera
pomocou prepojenia (@i Obrazok).

O |

Dalej Wait nastavime naVait for Completion, ¢o znamena zealsi blok sa zne
vykonava az po ukoteni aktualne vykonavanéhdext Action nastavime na@ast

6. a2) blok
By B Action; (=) it Sound File 0 7 Tane I} File:

i Birawi
@ Contral: (2 [ Play L) ﬂ Stap Burilliant
Buuuhh

alll Molurne: il —-C]ﬂ 100 Centimeters

';-* Function! O n} Repaat 3 ET % Wit far Cornplation
Blok 6 a2) nastavime rovnako ako blok 6 a2) v uldl{kap. 3.2.4), respektive ako blok
5 b) v tloh&ck. 2, 3 (kap. 3.2.2 a 3.2.3).
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7. a2) blok

Hovs LE Port; Oa e O ) Power: B e} ‘?;,JE}
;f Direction: (=) -?I ] %l, ) @ _"ié‘; Cruration: | 18 | IRotati-:-ns |EJ|
-ﬁj Steeting: B 1?:;“ Mext Action: 1) ?’H Brake O P Coast
& o

Blok 7 a2) nastavime rovnako ako blok 7 a2) v uldlfkap. 3.2.4), respektive ako blok
6 b) v tlohe 3 (kap. 3.2.3), alebo ako blok 4 vhéle. 1 (kap. 3.2.1).

8. a2) blok
Elefor ‘L‘F Part; A R (=2 %_; Conitrolt O Matar Power
I iecion: O O O& S Diiation coo | | Unlimited (=)
i @ ! oy Direction: O44r @ O LE Diation: £00 nlirnite
| - 'F;,- Action: Corstant :: i) aik: ﬁ Wiat for Cornplation
0
i Resat | -5:'__,3 Power: E—-@@ 100 'g;r- Mext Gction: Brake Coast

Blok 8 a2) nastavime rovnako ako blok 8 al) v toprtagrame, az nBirection, ktoré

nastavime na dozadu, pretoZze chceme aby sa rarté&atoalo pravej strany.

9. a2) blok
Wlait L r = - " "
80 Contral: Sensar (=] LE pon ‘obi iz i3 g
| =
i ;’EH Sensor: o E r"_":: Llniil: O -—{:I-— L)
|I Criztance: = B
u Bow o
Blok 9 a2) nastavime rovnako ako blok 9 al) v toprtagrame.
10. a2) blok
hove -,,j: Paort; oA OB He @ Power; e _-O-— [ =
""r" Direction: 8 '3I (=1 %‘l, o) {"!_‘,) :L_{?I Duratian: | 2 | [Seconds E"
@ Steating: e e Met Action: (5 Bl Brake O B Coast
& £

Potom ako ultrazvukovy senzor zaznamena zastaviasebniku pre loptky, musi sa
robotické rameno eSte o B poot@it. Dévodom je excentrické umiestnenie
ultrazvukového senzora na robotickom ramened4€e ultrazvukovy senzor som
umiestnil nalavu stranu robotického ramena, rameno sa musi @éotomensiu
vzdialenog ako v pripade bloku 10 alRort zvolime C.Direction nastavime dopredu.
Power nam posté& 70. Duration nastavime tak aby sa ramengilm eSte 3 sekundy.
Next action nastavime rigrake.
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11. a2) blok

Rotation 7 . " - =
Sensor L Por: Ua OB W©C

@ “'?F" Action: (=) % RFead L Reset

?'ﬂ"} Cornpare! O 'ﬁ' L ﬂr

Fazat | 2k0 | [Degrees |E||

Blok 11 a2) nastavime rovnako ako blok 11. a2)mttoprograme.

12. a2) blok
LE Pon; A& OB Oc W Poweri B ——— @)
Jp Diecion: OfF O 8 O& ‘54 Durstion: | 05 | |Seconds (=]
) Steering: A e Mex Action: (=) | Brake O B coast
& "

Blok 12 a2) nastavime rovnako ako blok 9 a2) v éla (kap. 3.2.4), ako blok 8 b)
v Ulohe¢. 3 (kap. 3.2.3), alebo ako blok 1 v tloh&chi,2 (kap. 3.2.1, 3.2.2), respektive
blok ¢. 6 v Ulohet. 1 (kap. 3.2.1)

13. a2) blok
A OB Oc¢ B Powert e ———— [ 50
G O O@ 54 Durstions | 05 | |Seconds B
A : e Met Action: (5 Bl| Brake O bt coast
& £

Pomocou tohto bloku klieSte zavrieme. VSetky hognm@stavime ako v bloku 12. a2),

aZz naDirection, ktoré nastavime na dopredu.

14. a2) blok
i Lk Pom Oa OB B¢ 8 Conrali [ 42 Motor Power

- _ 2 bieaion: OF OB O 5 Durstions | 360 | |Dearees =]l
| b In e Action: o Wit () Ja] Wit Far Comnpletion

I Reset || &0 Pawer: ) | |88 | 100 || e Mest Action: ) il] Brake (2 [ coant

Blok 14 a2) nastavime rovnako ako blok 14 al). Ngiiou je prepojenie blokov 11 a2)
s blokom 14 a2).
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5. b) blok
A : I& Puort: [ & Oe Oc __.;ﬁ Pover: _‘“_‘__'_L-—Oi H_.‘_,‘_]

}ig Diraction: ] ;ﬁ' = J;, ] 'g) EAI Diuration: | 0,5 | ISEcnnds B]

@ Steering! fa =] . [ [= -%.r Mext Actiont (=1 Bl Brake o bﬁ Coazt

& : W
Blok 5 b) nastavime rovnako ako bloky 1, 12 al)a2Pv tomto programe.
6. b) blok

ﬁ Action: Lo M Sound File &-’ Tone 5 File: _h‘;%Y -~
Cibject
@ Control: (21 B Play O !I Stop Coof
i Crrange
ll] Wolume: 21} el | 100 st =
? Function: O @} Repeat E it 3ik ¢ % Inait For Completion
7. b) blok
33?"“'1- !‘i} Action: =) w Sound File 0 ;F' Tane IE} File: :,;'—_:3‘-;.; -
Chini| [
= @ Contral: = P Play O !I: Stop ‘Drange
| Cuch 02 E
L'.I.ll.i Walurme: ﬂu'_Oﬂ!![ hefeant =
} Function: O @) Repeat 8 T [+ @ Wit For Completion

Bloky 6b) a 7b) nastavime rovnako ako bloky 6bpawprograme. 4 (kap. 3.2.4).
8. b) blok

Move G Part Oa ®E 0Oc L,:'!;} Fawer: Q_,;_O— g;}
b f.=h? Direction (= 1[' o *t, ) ?‘} E}I Druration: I 18 | [Rotations Eﬂ

@ Steering: B [ } i 1l .:2;» Mext Action: () yu Brake & &?-Coast-
& Lt B

Blok 8 b) nastavime rovnako ako blok 8 b) v uléhd (kap. 3.2.4).
15. blok

Ilié Directiori: (=) 11" ) .-g, O g‘; Eﬁ Cruration; | g | [Rotations El

@ Steering: | L= e MNert Action: () Bl| Brake O b Coast

& A y

Blok 15 nastavime rovnako ako blok 10 v Uloh&cB, 4 (kap. 3.2.3, 3.2.4), respektive
blok v tlohet. 1 (kap. 3.2.1).
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R6zne modifik4cie ulohyé. 5 pre robotické rameno:
3.2.5.1 Uloha 5.1 pre robotické rameno

Vytvorit’ robotické rameno, ktoré bude triédiopticky rovnako ako v dlohé. 5,
s tym rozdielom, Ze rameno bude trietbipticky dovtedy poki# dostane loptiku. Ak
uz lopticku nedostane povie - No object a program gkon

Potrebné aknécleny: tri servomotory, reproduktor
Potrebné senzory: svetelny senzor, tlakovy senmiirazvukovy senzor, senzor

snimajulci poet ot&ok

Schénx. 5.1

Program 5.1

o " 5o ° o ° o P
heel @ @3 @ c
o . 120 Loy

e

OIOIC
iy * 4 /] ie3
3 C (@ O Of
bo O |MiE ] |(ME | e

70



Program 5.1 je presne taky isty ako program 5.aPédooli iba dva bloky:

L —
=k 5 Control: | Forewer (]|

Show [1®2} Counter
= H

Prvym blokom, ktory sme pridali je blokoop, ktory ndm vytvori sléku a program

v iom pracuje do nekorira, respektive skaéh pokid’ sa splni niektora z podmienok.
To aby program pracoval donek@na zaistime pomocou nastavenie v ponuke
Control, kde nastavime&orever.

Stop

Blok ktory nam zaisti ukarenie programu umiestnime za blok 8 b) v progran2es4.
Tento blok nam na tomto mieste zaisti, Ze potomrakot oznami — No object program

skorti.

3.2.5.2 Uloha 5.2 pre robotické rameno

Vytvorit robotické rameno, ktoré bude triedopticky rovnako ako v ulohg.
5.1, s tym rozdielom, Ze robot&ee pracov@az na nas povel, ktorym bude tlesknutie.
Potrebné aknécleny: tri servomotory, reproduktor
Potrebné senzory: svetelny senzor, tlakovy senmiirazvukovy senzor, senzor

snimajuci poet ot&ok, zvukovy senzor
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Program 5.2

Hant 5 Contral; Sensar =]} £k Par: Gt o Gz 4
;“F:;'} Sensot: /:_ Sound Senzar E] "': Liritil: el __CI_" il
- Sound: = ﬂ 30

Pridanym blokom je blokVait, ktory nam zaisti, Ze robot n€ér& vykonava ¢innosti,
pokid® mu na to nedame povel. Povelom bude tlesknut@mgéktaznamena pomocou
zvukového senzora. Preto v ponuBentrol vyberiemeSensora to konkrétneSound
sensor Ked’ze zvukovy senzor je pripojeny k NXT konce cez [org, tak v ponuke
Port zvolime 2. Pomocowntil urcime ako hlasno musime tlesknaby robot tento
povel zaregistroval. Okolité zvuky mdze robot vnfnako povely, preto nastavime
Until na viac ako 30Co znamen4, Ze robot bude reagbiza na tlesknutie a nie na

okolité ruchy.

3.2.5.3 Uloha 5.3 pre robotické rameno

Vytvorit' robotické rameno, ktoré bude triedopticky rovnako ako v dlohég.
5.1, s tym rozdielom, Ze robot bude praabiea cez d#, v noci nepracuje.
Potrebné aknécleny: tri servomotory, reproduktor
Potrebné senzory: svetelny senzor, tlakovy senmiirazvukovy senzor, senzor
snimajuci poet ot&ok,
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Program 5.3

M) B Ll @) ¢ I e = % e
RQ dé’o ac1 bok fﬁNltchJ el
C 1]

= B, =
”.\b»‘}l C \b»‘}l C

( ( B CICIOIOICICIOICICIOICIOICIOICIOIOICICIOICICIOIOICICIOICICIOICICICIOICICIOICICICICICIOIOI

1) Bl

Program 5.3 sa sklada z pévodného programu 5.én@darba) a novych blokov:

" Switch ~ |_T__J|

B Cantral; Sensor .':;; Pott: i # Gr3 ol

W‘::- J-E> ::,J Sensot: \-:P'J y. [_ght Senzor m -:IJ Cornpatet .*}-".': —CI_—.- #j:'
T Lights & [ss]

] m Display: [ :g,f,f Flat wisw _;-" Function: | 115} Generate light

Pomocou blokiBwitch sa robot rozhodn& bude pracova— kel je der (svetlo) alebo
nebude pracovaked’ je noc (tma). Toto rozhodnutie bude toba zaklade ziskanych
informacii zo svetelného senzora. Z ponukgntrol vyberiemeSensora to konkrétne
Light Sensor ZvolimePort ¢. 3, pretoze cez ten sme pripajali svetelny seR26XT
kocke. V ponuke&Compare, bude robot porovnavanameranu intenzitu osvetlenia s tou,
ktori mu nastavime. Kébude tato intenzita ¥aia ako 15, robot ju bude vnirhako
dostaténu a bude pracovalalej. Ak bude okolité osvetlenie menSie robot vy&kanu
¢ag’ programu, ktorej zaverom je ukfmmie programu. V ponukeFunction

neaktivujemeGeneratelight, pretoZze chceme meratenzitu okolitého osvetlenia.
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& h] — K - :
sauig e Action; () Hit| Sound File ) 7 Tone |__F File: Iﬂ
Dratect

> : i
| B Control: 2 = Play ) |TI1_|| Stop Dristance
Education
Errar -

all Molurne: il -r—"—='€:|i|:u 100 |

‘;‘ Function: O ".f.; Repeat :.j Wit = % Wlait For Cornpletion

Ked je splnena podmienka v predchadzajucom bloku, trggmmocou tohto bloku
oznami, Ze je dea pokr&uje vo vykonavanéasti programu, ktorou je vlastne program
4.2.5.1. Action nastavime r#ound File, pretoZze chceme preliravukovy subor. V
Control zvolime Play. Volume nastavime na pozZadovanu hlagitod/ ponuke
Function ponechameRepeat neaktivované, pretoze nechceme aby sa nam zvoleny

zvukovy subor prehraval dokola. Zo zvukovych sulbor@onukeFile vyberiemeDay.

Vo Wait aktivujemeWait for Completion.

Sound o _— \
28 W Action; (=) ﬂ Sound File L1 Jr Tone L Filat
Mo
7 ; : - Cibject
| & Contral: (2 J Play @ M Stap Oo::c
o : | — Jrange -
Al olurne: ]| mf ] il | 100 D
,:" Function: [ 5 Repeat _*: Il ait [ :;§] Wit For Comnpletion

Pomocou tohto bloku ndm robot oznami Ze je noc.dPakie je splnend podmienka
v bloku Switch, tak sa prehra zvukovy sublight, ¢im nadm robot oznami, Ze je noc.

Ostatné nastavenia su take isté ako v predchadmajgcukovom bloku.

Stop

Za blok, ktory ndm oznami, Ze je noc umiestnimeadok, ktory ndm na tomto mieste

zaisti, Ze program skoh

74



3.3 Hlavna uloha (Triediaca linka)
Podava’ lopticiek a triedi¢ loptiiek:

Vytvorit model triediacej linky, ktord sa sklada z dvoctbatov, ktori su
schopni spolu spolupracavva komunikové.

Prvym je podava lopticiek, ktorého ulohu bude podéavdopticky triedicu
lopticiek. Podava lopticiek je motoricky poh&any robot, ktory vyuziva rézne senzory
a akné ¢leny pre dopravu vyrobkov, ktorymi su vtomto pdpaloptiky. Podava
lopticiek ma moznasposield spravy prostrednictvom technoldgie bluetooth.

Triedi¢ lopticiek je robotické rameno vyuZivajuce mnohé senzaigaé cleny
za (&elom triedenia vyrobkov pdid roznych kritérii kvality, v tomto pripade lojgk
na zaklade ich farby. Robsaka na spravu o UspeSnom d@mi vyrobku od podava
lopticiek. Po dordeni spravy uchopi logku a pomocou svetelného senzora posudi
jeho kvalitu, ¢ize farbu. Na zaklade farby lopkiu potom umiestni do prislusného
zéasobnika loptiek, ktory nemusi mastabilni poziciu. Po umiestneni lajty do
zé&sobnika, robotické rameno poZiada pomocou bltretspravy podava lopticiek
o d’alSiu lopteku.

Tato triediaca linka pracuje dovtedy pdkraa vyrobky — loptiky.

Potrebné alkéné ¢leny: tri  servomotory, reproduktor, moznogosield bluetooth
spravy
Potrebné senzory: svetelny senzor, tlakovy senzor, ultrazvukovy senzvukovy

senzor, senzor snimajucidasd ot&ok
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Podéava lopticiek sa pohne dopredu, hth@ko zaregistruje zvukovym senzorom
povel tlesknutim. Ide smerom dopredu az dokym reaara drziak loptiek — naraz
zaznamena tlakovym senzorom. Nasledne potom ovemiopou ultrazvukoveho
senzora¢i sa pred nim nachadza prekazka. Ak ano vie, Zemt@npripravenu loptku.
Lopti¢cku uchopi do kliesti, civne a éfcsa o 180°. Pokiaje smerom dopredu, zastane
a pusti loptiku az vtedy, k& zaznamena svetelnym senzorom na z#éennu ¢iaru. Po
pusteni loptiky poSle cez bluetooth spravu robotickému rametmg Ze lopiika je
pripravena na triedenie. Triédilopticiek po dordeni spravy uchopi logtku, ak
nadhodou Ziadnu logtku nedostal oznami — No object. Tato informécidizis zaklade
tlakového senzora, ktorym vie zisti lopticku uchopil. Nasledne po uchopeni |&fti
zisti jej farbu ato pomocou svetelného senzora.drgloloptiky umiestiuje do
zasobnika na pravej stran€eaavené nalavej strane. Zasobniky nemusiathfanu
poziciu. Robotické rameno sa &dadovtedy, pokihultrazvukovy senzor nezaznamena
zasobnik loptiiek. P@as oté&ania vydava zvuk sonaru. Po umiestneni &igtido
zasobnika posle triatliopti¢iek bluetooth spravu podaua lopticiek, aby mu priniesol
d’alSiu lopttku. Robotické rameno vyuZiva informacie z toiho senzora, na zaklade
ktorych sa vie vréfi do pbvodnej, zaatocnej pozicie. Triedenie logiek prebieha

dovtedy poki#i maju roboti loptiky.

3.3.1 Program pre dopravny vozik (podavé lopti¢iek)

Na zostavenie programu som pouZil tieto typy blokov

a) blok na ovladanie servomotorov

b) blok s vyuzitim svetelného senzora

c) blok s vyuzitim tlakového senzora

d) blok s vyuzitim ultrazvukového senzora
e) blok s vyuzitim zvukového senzora

f) blok s vyuZitim rotéaného senzora

g) bluetooth blok

h) zvukovy blok

1) blok pre vytvorenie cyklu
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1. blok

Sound;

al

Blok 1 nastavime rovnako ako blok 1 v tlah& (kap. 3.1.5).

2.blok
s -',3 = Oa B Lo ) Power: »%—D— Q:.r
s Diecions G 08, O0& HEY Durstion: 150000
A " |
0 A {l.‘) Steeting: Tr lﬂ} Mezxt Action; Brake S cnant
- =
g ¥, %

Blok 2 nastavime rovnako ako blok 2 v tlah& (kap. 3.1.5).

3.blok

it @ Cortrol i o Gi 02 G 04
@j Sensor g’ﬂ 1) Action: (5 =] Pressed

| 47_!:} Relaazad

.IJ. - 4:';]} Burnped

Blok 3 nastavime rovnako ako blok 3 v tlah& (kap. 3.1.5).
4.blok

Move

4B Pom: Oa ©e e ) Powers N & 10

-l'r' Diraction: O 1;' .} 41/ {=) '@) frj?l Chiration #.3 | | Rotations

0 @ Steering: < Bl e mentadion: (O Bl Brake (5 B coast

& £

Blok 4 nastavime rovnako ako blok 4 v tlah& (kap. 3.1.5).

5.blok

SRR .ol B ©O1 02 O3 O

Eﬁ Sensor Ultrasanic Sensor ¢-I¢ Compare; 0] )
i / i
: Dristance; [<__B|

I.:I Display: a@ Flat wiew EI Show o |

Blok 5 nastavime rovnako ako blok 5 v tlah& (kap. 3.1.5).
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6. a) blok

e LE Po: B Oe O VIR — Sy 7 7Y
' o Direcions O O 8 O@& 4 Duation: | 05 | |Seconds (=]
©) Steering: A [ ; | Mext Adiont ) bl| Brake O BY coant
¥ L .

Blok 6 a) nastavime rovnako ako blok 6 a) v ulehg (kap. 3.1.5).
7. a) blok

e LE Pors Oa B @¢ [ Powert W ————— @[ a0
‘F“ piecion: O O f O 4 Dustion: | z | [Rotations =)
) Stesring i} e Newactions & bl Brake O bk Comn
g U Y

Blok 7 a) nastavime rovnako ako blok 7 a) v ulehg (kap. 3.1.5).
8. a) blok

Have & Patt: Oa Oe 5 (S Power; n&]r_D— !.;;
: »—; Crirection: 8 "m' (= J} 8 ?) 3_5"-_2 Cruratin: | 370 | [Degr\ees B]
.’@. Stesrng: ol | ﬁ Mext Action: ) ?!] Brake = }3" Coast
& £

Blok 8 a) nastavime rovnako ako blok 8 a) v ulohg (kap. 3.1.5).
9. a) blok

e LR Pom; Oa B Oc [ Power: ] e —— g.;;
: *-'; Diirection: = 'ﬁ' o JJ', o ?) 35'"_?: Curation: | 370 | [Degrees Bl
@ Steating: 1B | i ﬁ-‘ Mext &ctiont (=) p“ Brake - b%- Coast
A& £

Blok 9 a) nastavime rovnako ako blok 9 a) v ulehg (kap. 3.1.5).
10. a) blok

LB Pon: Oa @& e W) Power! O ] — @25 75 | 1
G Dredon: OfF O4 08 $FY Durstiont 180000
&) steering: 1 Sy Newacion: | Brabe b Coast

g - 9 Y

Blok 10 a) nastavime rovnako ako blok 10 a) v ulahe (kap. 3.1.5).
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11. a) blok

- - s y .
R e 20 T —7
=1 =
273 Light: <[ 40
] } Function: ] *:—' Generate light

Blok 11 a) nastavime rovnako ako blok 11 a) v ulkahe (kap. 3.1.5).
12. a) blok

'{3 Part: - =B = A Power: ) & 1o
;f Diraction: 8| ‘&j— ®) 1!} = @ E’I Coupation: 2.3 | | Rotations
1 {_}j Steeting: C E ﬁ"} ext dction: () pﬂ Brake (= B-? Coast
£ £

Blok 12 a) nastavime rovnako ako blok 12 a) v ulkahe (kap. 3.1.5).
13. a) blok
Move \k Potts & Oe (e ) Power: B -_{:]— -!:]E‘

\-‘?- DCrirection: = "ﬁ' . él, ) @ ::?I Cruration: | 03 | ISecond: Bl

@ Steering: fal ‘ﬁ"r Mext &ction: (=) bﬂ Brake o &S-‘ Coash

& £

Blok 13 a) nastavime rovnako ako blok 13 a) v ulahe (kap. 3.1.5).
14. a) blok

':Sn:und

?}- Action (=) it Sound File 0 7 Tane " File: ibge
Oaof

S0 Contrald (=) Play & W} stop Drange
¥
Cuch 02

Al Wolurne: ut1]] o] utl] | 100 Percent
& el = :J H g s
»~ Function! [ *E% Repeat 25 (ETH % Wit For Cornpletion

Pomocou tohto bloku robot oznami, Ze loké je pripravend na triedenie. Oznami to
tym, Ze prehrd zvukovy subor objeétction nastavime n&ound File, Control na
Play. PomocouvVolume nastavime pozadovanu hlasitoRepeatv ponukeFunction
ponechame neaktivované. Z ponuliie vyberieme zvukovy subor na prehratie.

V tomto pripade je t®bject. Vo Wait aktivujemeWait for Completion.
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15. a) blok

Send - =
-ngssa.ge. @ Connection: 0 (i1 2 i3

" -
{} _ﬁ\j Mazzage: [Lc-giu: E“

(= f/ Thue ) :5:-:: Falza
fﬁj Mailbio: 1 [=]

Tento blok nam slizi na odosielanie sprav pomoemiriologie bluetooth. Podava
lopticiek tak oznami robotickému ramenu, Zze ma pripravipiicku na triedenie.

V Connection mame moZznaszvolit' jeden zo Styroch kandlov, cez ktoré budua roboti
spolu komunikov& Prvy, druhy a treti kanal sliZzia na komunikaciadz robotom,
ktory je zvoleny ako Master s robotmi, ktorym b@iadelena hodnasSlave. Robot,
ktory je prepojeny ako Slave ma moznhasMaster-om komunikovaiba cez nulty
kanal. Kel'Ze podava lopticiek je vtomto pripade Master,Gonnection nastavime
prvy kanal. V ponukeMessage zvolime typ spravy. Z ponuky vyberiemeogic

a hodnotuTrue. Mailbox nastavime na 1.

16. a) blok
_E por: Oa o8 c B Powsr: W @[ @]
S Diegions O 08 O 4 Durstions | z | |Rotations =
&) seeng: [ [ Jh B[] o Meadion: () bl Beske O B Cosst
g 0 ¥

Blok 16 a) vyuZijeme na cuvnutie robota. Nastaveolgo bloku je identické s blokom
7 a) v tomto programe.

17. a) blok

e LE pon: Oa Oe B¢ EOL T pe— R 7Y

}- Drirection: o "ij' 0 .5-} 8 'g) Efl Cruration: | 370 | [Degr\ees Bl

2 gij Steerng: = 'ﬁ_‘}f Mext Actiont 1 | Brake = b coast

&
&

Blok 17 a) nastavime rovnako ako blok 8 a) v toprtmgrame.
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18. a) blok
itk LE Pom Ooa B < ) Power: s e ) &£| &0

:f Diirection: (= -‘ij— o &} o) .;) E/I CiciFatiats | =70 | [Degr\ees Bl
@ Stearing: B ‘ﬁ‘fﬁ Mext Actiont - = Bl| Brake O B Coast
A £

Blok 18 a) nastavime rovnako ako blok 9 a) v toprtmgrame.

19. a) blok
Wait 1%:5 Contral: Sensor IB ‘f\ﬂ Meszaga: Logic |EJ
& (Fecave vemme -
o 5“'53 Sensor; Receive Message B Compare to; (=) ¥ Tiue ) Ef Falze
:ﬂ Mailbo:

]

Na zaklade tohto bloku podaviopticiek ¢aka na spatnu spravu od robotického ramena,
potom ako umiestni logtku do zasobnika na lopky. V bloku Wait zvolimeControl
Sensora to konkrétndReceiveMessage Messagenastavime naogic aCompare to

True. Cize ak bude spraverue, program prejde ndalsi blok.Mailbox zvolime 1.

S

KedZe sme pouzili cyklus, tak vSetky bloky a) sa vykeaju dovtedy, pokiaje
splnena podmienka v 5 bloku!

Ak podmienka nie je splnena, program pckija blokmi:

6. b) blok
Sound e Action ) ] Sound File O P Tane L4 File: il -
Objact
I @ Control: (=i Play 2 | stap Coof
| L E
- Crrange b
alll Solurne: a1l]] ol | 100 Cuch 02 -
;l' Function: O "'.;Zf// Repaat ;"'; In it = ﬁ I ait For Complation
7.b) blok
Sound i . - Wil ) S _ ek
-‘%r Action: = !ﬁ Seund File ) 7 Tene [t File:
Croof
i B Control: (21 e Play & E Stop Crrange
- Cuch 02
alll Yolurne: 11ll] ol ]| | 100 Percent -
} Funiction; ] % Repeat I_ﬁ I ait El;ﬁ Wit For Completion

Bloky 6 b) a 7 b) nastavime rovnako ako bloky & &) b) v programé. 5 (kap. 3.15)
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8. b) blok
Stop

i

Blok Stop zastavi program.

3.3.2 Program pre robotické rameno (tried€ lopti¢iek)

Na zostavenie programu som pouZil tieto typy blokov
a) blok na ovladanie servomotorov
b) blok s vyuzitim svetelného senzora
c) blok s vyuzitim tlakového senzora
d) blok s vyuzitim ultrazvukového senzora
e) blok s vyuzitim rot&aného senzora
f) bluetooth blok
g) zvukovy blok
h) blok pre vytvorenie cyklu
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1.blok

o @ conel (Sersor (]| {2 vessage Logi L
8 E_f Sensor LJ\/ Carmpare to: (=) ._./ True ) a{f Falze
s '2] Mailbioc s

Na zéklade nastavenia prvého bloku robotické rantakd kym dostane spravu cez
bluetooth od podavéa lopticiek o tom, Ze mbze Zat triedit’. V bloku Wait zvolime
Control Sensor ato konkrétneRecieve Message Message nastavime na.ogic
aCompareto True. Cize ak bude spraverue, program prejde ndali blok.Mailbox
zvolime 1.

2. blok

O~ ©~ Os Do [T S— )
&

\i}- Direction: L :'Ij (= -.a;l, J @ E'?I Duration: | 0,5 | [Seconds

:ﬁ} Stearing! A -Tﬁ'lr Mext Actiont (=) QJH Brake o b? Coast

& S

Blok 2 nastavime rovnako ako blok 1 v tlgh& (kap. 3.2.5).

3.blok
J\h Po: Oa B Oc :‘;EJ Power: :&-—D— QJ
::-';-" Diiraction: L "!r = l} L @ E{ Cruration: | 22 | [Rotations Bl
@ Steering: B B Mext Action: ) | Brake O Bl coast
& £

Blok 3 nastavime rovnako ako blok 2 v tUlah& (kap. 3.2.5).
4.blok

Fri @A 08 O= @i poweri B} @i 5]

. \.\r Drirection: =) -'ﬁ- ] .l‘l/ J g‘) :__r*_f‘l Duration: | 0,5 | [Second: B]

;ﬁ} Skeeting: & | "i‘;‘ Mext dction: (=) yn Erake ] P?f Coast
& -

Blok 4 nastavime rovnako ako blok 3 v tlah& (kap. 3.2.5).
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5.blok

ey < Control:

:EI‘)D gf’ﬂ Senzor

il EI Display:

[=] LE part: i 0z GOz 24

Touch Sensor B !J,d Action:

Sensor

= “-‘g-:j Prassed

F..

) :g&? Flat wiew

-l ig'j Released

) *;E] Burnped

Blok 5 nastavime rovnako ako blok 4 v tlah& (kap. 3.2.5).

6. a) blok
Seitch B Control: m LB Pat: Or Gz @3 Os
uz’} Y Light: > | 0]
0 T pisplay: () =482 Flat view #* Funtion; 45 Generate light
Blok 6 a) nastavime rovnako ako blok 5 a) v uléhg (kap. 3.2.5).
7. al) blok
Seund S Action: () J4b| Sound File ) Jp Tone ) Fill:

Right
(@ -.@ Contral: (=} ?' Play C J Stop Ezl:;;on

alll solume: il Oﬂlﬂ 100 Scate

,‘9 Function: [# % Wait For Completion

Blok 7 al) nastavime rovnako ako blok 6 al) v ulkahe (kap. 3.2.5).

O '1::‘},' Repeat 3 e

8. al) blok
Move LE Port; A & B Oc ) Power: Lﬁ_(:‘]— QAE}
Ef Direction: (=) -if ] %l, ) @ E‘; Cruration: | 1 | IRotati-:-ns EJl
:ﬁj Steeting: B ‘!?j* Mext Action: (=) ?.rﬂ Brake 0 [l Coast
4 ¥

Blok 8 al) nastavime rovnako ako blok 7 al) v tlahe (kap. 3.2.5).

9. al) blok
Sound

Ak Action (21 Wbl sound File 0 JP Tone 7 File: S
o] =f
I Startup

@ @ Cantral: (2 - Play ] ! Stap | Tickrack
oo

Al olurne: il 1—|:||ﬂ 100 f
} Function: % Wit For Cornpletion

'!:j; Repaat :_5 Il ait
Tento blok nam umozni aby triédopticiek vydaval zvuk sonaru, pas toho ako Fada
zasobnik loptiiek. Action nastavime n&ound File. Control naPlay, pretoze chceme

zvukovy subor prehra Volume zvySime na 100, aby bolo f&’ sonar aj cez hluk
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motorov. VoFunction zapnemeRepeat pretoze chceme aby sa zvuk sonaru prehraval

dokola. VoFile vyberieme zvukovy sub@onar.

10. al) blok
(et -':;.‘ Port: oA OB =G ‘g._; Control: (] "'f,_,J Moty Power
__!I-\.'_'I.q_ : = —
w o Diivection: "%J- L .3.'/ L) ".f:}) IF Duration: G000 | Unlirmited |_¢.J
M Action: Caonstant _<: ilaits m Walt For Cornpletion
1]
 Reset | 4D Power S| || £ __llJ_IZI_l e Mett Action: Brake Eoast

Blok 10 al) nastavime rovnako ako blok 8 al) v ékols (kap. 3.2.5).
11. al) blok

vlait 3 X
3 J# Controly Sensor |3 LE pom: {3 1 i 3

4
Rl Sensor: lm Ultrasonic Sensar El ": Lnitil: G gy = —— T
ch B
i‘l\r Criztance: = |Z|| 25_

; I show i) [Comimeen [
Blok 11 al) nastavime rovnako ako blok 9 al) v ékotb (kap. 3.2.5).
12. al) blok
lind A Action: ) M| sound File ) Tone File: :
@. Wy Contral: O B Play = | stop :
all Wolume: il al] | 0
/ Function: T4 Rapaat o st £ Wit For Sorrpletion

Ked” sa spini podmienka v predchadzajucom bloku a rcktrameno najde zasobnik
lopticiek, tento blok nam zaisti zastavenie prehravawigka sonaruAction nastavime

naSoundFile a vControl aktivujemeStop.

13. al) blok
'fs""léer:;age @ Conmection: (0 i )2 i3
rij Meszage: !Ln:-gi-: |E.||
(=) g Thue ) ;‘“’{j{' Falze
é{j M ailb: E

Potom ako robotické rameno najde zasobnik d¢agkj posSle spravu podasa lopticiek
aby mu pripravildalSiu loptéku. To ndm zaisti tento blok. Kée triedt lopticiek je

v tomto pripade ako Slave, m6ze pégpadavau lopticiek spravu len prostrednictvom
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0 kandlu. PretaConnection nastavime na 0. V ponukdessagezvolime typ spravy.
VyberiemelLogic a hodnoturrue. Mailbox nastavime na 1.

14. al) blok
fpte LB o Oa 0O B¢ B Powierl ) e — )
o Do O O 8, O SE% Durations | 5 | [seconds (=]
55 Steering: & W Mext Action: (= | Brake O B coast
e &

Blok 14 al) nastavime rovnako ako blok 10 al) héto 5 (kap. 3.2.5).

15. al) blok
Motor 5,3 Pott: A (=R e <3 Control: (7] 4 Mator Power

{;&;‘3 i Diecion:. O ©F O 'F4 Durstion: | 10 | |Rotations =]l
\ - %E’ Action: Constant EJ l"__{ 10)ait: [ % Wait For Cornplation

| Resar . i) Power: B ] |——— ) S Mext Acion: 0 B Brake O Bl Coast

Tento blok nam zaisti mierne zohnutie ramena, apyicka nepadala z vyskyPort

zvolime B.Direction nastavime dozadu, pretoZe vtedy sa rameno posieas dole.
Power nastavime néubovd’ni hodnotu, posta 60. Duration nastavime na 10 atdk.

Aktivujeme Wait for Completion aNext action ponechame nBrake.

16. al) blok

g_::.::.i:n -.E\}: Port: |';_| e |:_| B |;'.:. i
21
@ -‘g';- Ackion: (x) g} Read ) i Riatit
5@} Cormpare: O -‘E— J é} = |E|
{
Fezet | IR0 | lDegrees |EJ|

Blok 16 al) nastavime rovnako ako blok 11 al) héto 5 (kap. 3.2.5).

17. al) blok

Hoxc L P A O8 Oc B Povveri D @[ 50|
Jp Diecion: OfF O 8 O& ‘=4 Durstions | 05 | |Seconds (=]
£4) Stesiing, A B Hea Action: (5 | Brake O bt Coast

& £

Blok 17 al) nastavime rovnako ako blok 12 al) Wétb 5 (kap. 3.2.5).
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18. al) blok

LE P @a 0Oe Oc B Powert B ] ——— )
m= [ Decien: O O 08 & Duestions | 05 | [seconds =)
£ Steering: A e Mext Action: () | Brake 0 b coast

g W

Blok 18 al) nastavime rovnako ako blok 13 al) wéto 5 (kap. 3.2.5).

19. al) blok
Moo -L? Pt L (=B LG CE Contral; [ 4F2) Mator Powser
% :f Crirection: Gdr O .EL O @l :'iﬁ"l Couration: | 14 | [R-:-tati-:-ns |3|
.-??g]'. Action Rarnp Up I_TJ 3 10zt O m Wit For Cormpletion
| 0
i ﬁ;e.:l_m C___'_l. Power! @—O@ 100 !i';- Mext Action: Bralea Cnast

Vdaka tomuto bloku sa rameno dostane do pévodnakakrej polohy.Port zvolime
B, Direction dopreduAction nastavime nRump Up, ¢o znamena, Ze rychldsnotoru
sa bude mernii- motor bude akcelerovaPower nastavime na 10Quration nastavime

na 14 otéok, pretoze o tikko sa eSte musi rameno zdvikiraby sa dostalo do pévodne;j

vySky.
20. al) blok
Motor i_\? oy O & B Ge <_E Conteal: [C] 44 Matar Pawer
VI _ T : =
‘?1?;‘} e Direction: L 'ﬁ' = lj'/ L @ E Cruration: | 260 | [Degr\ees |:J|
_ g:-r Actiont onnstant E] ‘-j 1n)ait: = % tait for Completion
0
Fleset ] ) Powert B e [ e Mext Action: O Bl Brake ) e Coast

Blok 20 al) nastavime rovnako ako blok 13 al) wéto 5 (kap. 3.2.5).
Nezabudntl na prepojenie blokov 16 al) a 20 al).
7. a2) blok

:Sn_und

B Action; (=) it Sound File 0 7 Tane I} File:

Birawi
g::j Cantral: (2 [ Play L) ﬂ Stap Burilliant
Buuuhh

alll Molurne: il -—C]ﬂ 100 Centimeters
& i ¥ - 5 : .
»~ Function [ 5 Repaat LA ET (2] Wouid Wait Far Complation

Blok 7 a2) nastavime rovnako ako blok 6 a2) v tlahe (kap. 3.2.5).

88



8. a2) blok
Grw  Oa 08 Oc [Sirown B @ )

o [(Fonan OfF OF 0 ‘}@mw {—

ﬁﬁmw Ul L i Nemadion: © bl ke O Bk cosst

— 5 2 0 ¥

Blok 8 a2) nastavime rovnako ako blok 7 a2) v ulahe (kap. 3.2.5).

9. a2) blok

O bl send e O Jpene 7 Fies | Sanat

1 Startup.

© B play O M stop ! Ticktack

o

27, Wait

P Funcion: ) % Repaat. ) B sl o Cornpletion

Blok 9 a2) nastavime rovnako ako blok 9 al) v toprtmgrame.

10. a2) blok

Erm  Oa OB Oc

- Direction: od © § o9

. _ @,é&'iom [Comstane [+
[ i ) e [ 100 ]| [ Mot Actions ] rske b Coan

Blok 10 a2) nastavime rovnako ako blok 8 a2) v élkotb (kap. 3.2.5).

11. a2) blok

ot ) Ao Fower
@Dum‘om | s000 | | Unlirited =

I Wity | ﬁ bt for Commplation

JiEen Gt 02 03 04
j | Ultrasenic Sensor [;j A Unil; Qg =—{—— 0
‘@ Distance:
al
Blok 11 a2) nastavime rovnako ako blok 9 a2) v élkotb (kap. 3.2.5).
12. a2) blok

B ain OWlsire 05t [0 T

S i - | Error 02
ot el B ston: | Fanfara

@%t OB Ply © B stop | Hydradlic 02 [

ﬂﬂ i, Llll L“l [E I Huydraulic 03
E Function: % Fepet IEJ‘“@“' OB Wl for Sarmpleton

Blok 12 a2) nastavime rovnako ako blok 12 al) vttoptograme.
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13. a2) blok

'I'S*’IEET:age ':@ Conmection: (0 1 2 02
\__'I-:E:j Maszage: lLﬂgi-: E|
O] J True ,';{:-:' Eales

. Ej-_j Mailbia: ||

Blok 13 a2) nastavime rovnako ako blok 13 al) vttoprograme.

14. a2) blok
o LE P Da OB @c¢ B Poverl B e — @)
o Direcion: O GO0 O&y 4 Duation: | 3 | |Seconds (=]
55 Stearing: (5 e Mext Action: (2 bl| Brake © Bk Coast
& £

Blok 14 a2) nastavime rovnako ako blok 10 a2) wéto 5 (kap. 3.2.5).

15. a2) blok
FAmgE ",j: Pott: A (=R e <3 Control: (7] 44 Matar Power
Y VR . =
" e Direction: O ol o F# Duration: 10 | |Rotations -
g il L . =/ =
4&'&, Action: ff_lonstant E] ‘_1,: W ait: = % iait For Cornpletion

0
I Fazar i L Powert ;-"_@y _-CI— _'E‘_-;J -5{\}* Mext Action: o ?-H Brake i &? Coast

Tento blok nam zaisti mierne zohnutie ramena, apyicka nepadala z vyskyPort
zvolime B.Direction nastavime dozadu, pretoZe vtedy sa rameno posieas dole.
Power nastavime néubovd’nd hodnotu, postd 60. Duration nastavime na 10 atdk.
Aktivujeme Wait for Completion aNext Action ponechame nBrake.

16. a2) blok

-j;:;:::" _E Port: A SR Ofe

2
@ ﬁ'{r Sction: (=) E__‘:} Read ) i—’l'. Fesat

FT'ETIJ Cornpare: O "E' Ll é‘..lf' = |E|

Fesat | 360 | lDegrees |_TJ|

Blok 16 a2) nastavime rovnako ako blok 11 a2) wéto 5 (kap. 3.2.1), respektive ako
blok 16 al) v tomto programe.
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17. a2) blok

Move 5 & Patt; A e fle I,.\.?;.'J Pawer: B —————— Q;}
G;a Ciirection; o "!'J" = *t, £ ?) E}I Duration: I 05 | [Seconds B]

@ Steeting: A L= ' | Next Adion: () Bl Brake 1 bl Caast

& L £

Blok 17 a2) nastavime rovnako ako blok 12 a2) wéto 5 (kap. 3.2.5).
18. a2) blok

i ¢ Port; & OB B Q Poweer: Q‘*_Oi Q_j
1 “"E‘T Diirection: GAp C ,!,E, O gj “E Curation | 05 | [Se-:u:-nds B]
@ Steeting: A=l I 1 ﬂ}r Mext Action: (=) B/| Brake O b caast

Blok 18 a2) nastavime rovnako ako blok 13 a2) wéto 5 (kap. 3.2.5).
19. a2) blok

M" d‘h Port: Cié =B o #80) Contral: ] &%) Mator Povwer
,,;r Criraction: (= t o) ﬂ, 0 gl ﬁ Cruration: [ 14 | [Ru:-tati-:-ns B]
:3!';-1 Auction: g I ait: L % Wlait For Cornpletion
m E“_-;l Power! ) | ) :ﬁ’}o Pext Action: bl Biake Wb Coast

Blok 19 a2) nastavime rovnako ako blok 19 al) vttoptograme.
20. a2) blok

"otor t]: Port: O a iR O @ Caonitrol [ 484 Matar Power

- :—-;*r Diirection: o) 'ﬁ" = ,'}. o) g E Cruration: | 260 | [Degr\ees B]

a!;h- Action: 8 Wit = @ Wait For Completion
IQ Pawer! e e D] ':%'Jr Mext Action: 0 bl Brake = Bl Coast

Blok 20 a2) nastavime rovnako ako blok 14 a2). Ngitou je prepojenie blokov 16 a2)
s blokom 20 a2).
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6. b) blok

Blok 6 b) nastavime rovnako ako blok 5 b) v tléh& (kap. 3.2.5).
7. b) blok
@&[‘EMW‘E # &ng, ﬁ File:

o F{.-F!lay‘! o)l || Stop. gf;?:gé

(%) Repeat 4wt 5 waitfor Completion

© | Sound File ) Tane ﬁ File:
O by O M swp
O Repeat 54 waks.

Bloky 7b) a 8b) nastavime rovnako ako bloky 6bpawprograme. 5 (kap. 3.2.5).
9. b) blok

Blok 9b) nastavime rovnako ako blok 8b)v programe (kap. 3.2.5).
10. b) blok

Blok Stop zastavi program.
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ZAVER

Hlavnymi ci¢mi prace bolo preskimanie moznosti riadenia robstavebnice
Lego Mindstorms a vytvorenie podrobného popisu agpvania jednotlivych udloh,
ktoré mbézu slufi ako navod na laboratorne &ghia k predmetom spatym s témou
prace.

Vysledkom prace je podrobny popis technickych rimiécii, ktoré zatmaju
vSetky dostupné senzory &ak cleny. V jednotlivych kapitolach su rozobraté
moznosti vyuZitia senzorov ad@kych ¢lenov, ich nastavenia a vyhodyas’ prace sa
venuje programovaniu v programe Lego Mindstorms N)Spomenuté su vsetky
programovacie bloky. Naj¢8ia ¢ag’ prace je praktick&ad’, v ktorej su rozpisané
jednotlivé ulohy pre robotov. Kazda uloha obsahsyeje zadanie, schému v ktorej je
podrobne vysvetleny algoritmus rieSenia jednotlividoh, zoznam pouzitych senzorov
a aknych ¢lenov, samotny program, zoznam pouZzitych programicta blokov
a podrobny popis nastaveni jednotlivych blokov. kBey paiet vytvorenych
a podrobne rozpracovany uloh je 13. Z toho je % oukenych pre dopravny vozik
(podav& lopticiek), 5 uloh a2 pod ulohy pre robotické ramernedic lopticiek)
Hlavna uloha (triediaca linka), je vysledkom prepug jednotlivych Gloh pre dopravny
vozik a robotické rameno.

Podrobne vypracované ulohy su vhodné ako navodalbparatorne cwienia

k predmetom spatym s témou prace.
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